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DESCRIPCION
Aparato y método para el pintado de cascos de barcos y similares
Ambito técnico
La presente invencion se refiere a un aparato y a un método para la pintura de cascos de barcos o similares.

Antecedentes de la Técnica

Tal y como conoce el técnico en el sector, los cascos de los barcos generalmente se someten a una pluralidad de
trabajos que se pretende que les proporcione el aspecto estético deseado, tales como, por ejemplo, el lijado, el
chorreado con arena, el tratamiento del revestimiento y la pintura.

Cada etapa debe realizarse con extremo cuidado para evitar la presencia de fallos que pueden afectar en gran
manera la calidad estética final.

La presente invencion se refiere en particular, pero no exclusivamente, a la ejecucion de la etapa de pintura, por
medio de la cual, en el casco ya trabajado y teoréticamente sin fallos en la superficie, se aplica una pintura para
proporcionar su aspecto estético final.

Hasta ahora, la etapa de pintura se realizaba a mano por un operador o utilizando una serie de herramientas
adaptadas para pulverizar la pintura en la superficie prevista.

Como puede facilmente comprenderse, el pintado a mano tiene una serie de inconvenientes.

De hecho, requiere, largos tiempos de ejecucion que afectan al costo final del trabajo y, su terminacién con éxito
depende en gran manera de las habilidades del trabajador que lo realiza.

Sin embargo, la pintura realizada utilizando una herramienta adecuada para la pintura mediante pulverizacion tiene
también una serie de inconvenientes.

La aplicacion de pintura por pulverizacién implica que una parte de las particulas atomizadas de pintura no se
adhiere a la superficie destinada a ser pintada, dispersandose, de esta manera, en el entorno que la rodea (este
fendbmeno se define como "rociado"). Puesto que las pinturas usadas para estas aplicaciones contienen
generalmente sustancias contaminantes o toéxicas, puede entenderse facilmente como su dispersion puede ser
perjudicial para el medio ambiente y para las personas que trabajan en las proximidades del area de la pintura.

De hecho, en este sentido, unas normas recientes de la comunidad proporcionan medidas cada vez mas y mas
restrictivas en lo que se refiere a la emision de tales tipos de sustancias en el medio ambiente.

Son conocidos algunos dispositivos para la pintura de cascos de barcos tales como los divulgados por los
documentos de patente DE 4328410, DE 19738962, JP 6269709 y WO 01/34309.

Particularmente el documento de patente DE 4328410 describe un dispositivo para la dispensacion de pintura o
similares, en donde la boquilla (o boquillas) desde la cual el producto dispensado fluye hacia fuera esta contenido en
una especie de cabina. Los medios de dispensacion de un liquido adecuado para capturar el exceso de producto
dispensado estan situados a lo largo del perfil de la cabina, liquido que es aspirado a través de los relativos medios
de aspiracion. Este dispositivo no permite un eficiente y rapido trabajo de la superficie destinada ser trabajada,
debido a que la cabina y la boquilla dispensadora se desplazan integralmente una junto con la otra y por lo tanto
ambas deben ser desplazadas cada vez que el area de trabajo debe ser modificada.

Por otra parte, esta solucién no permite una dispensacion correcta del producto, debido a que el liquido dispensado
dentro de la cabina puede interferir con el flujo de la pintura, alterando de esta manera el trabajo de la superficie.

El documento de patente DE 19738962 describe una solucion similar a la del documento DE 4328410, en el cual la
boquilla de dispensacion del producto esta situada dentro de una cabina de contencién y se desplaza integralmente
con ellay en donde a lo largo del perfil de la cabina se sitia una pluralidad de embudos de aspiracion.

Este dispositivo también es dificil de usar, como el del documento DE4328410, debido a la frecuente manipulacién
que se debe hacer de la unidad boquillas-cabina para trabajar en diferentes areas de la superficie mas arriba
mencionada.

AUn mas, no permite obtener una prevencion eficiente del rociado, debido a que no hace control alguno del aire que
esta entrando en la cabina.
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Una vez mas, esta solucidn es compleja para ser fabricada.

El documento de patente JP 6269709 describe un dispositivo en el que el elemento de dispensacion del producto se
mueve dentro de una cabina relativa de confinamiento y en donde adecuadamente son proporcionadas una
pluralidad de boquillas para suministrar aire a presion en el interior de la cabina.

Esta solucion, ademas de ser muy compleja y costosa desde el punto de vista de la fabricacion, tampoco es muy
eficiente ya que ademés de no prevenir el fenébmeno del rociado, también causa una alta turbulencia dentro de la
cabina lo que pone en peligro la dosificacién correcta de la pintura sobre la superficie destinada a ser trabajada.

El documento de patente WO 01/34309 divulga las caracteristicas del preambulo de las reivindicaciones 1y 15 de
este documento y describe también un dispositivo para la dispensacion de pintura o similares, en donde la boquilla
desde la cual fluye el producto dispensado esta contenida en una especie de cabina con medios de aspiracion de
aire.

El documento de patente WO 01/34309 describe también una realizacién en la cual la cabina de contencién tiene
sensores adecuados para ajustar la posicion de la boquilla para la dosificacién del producto con el fin de mantenerlo
constante con respecto a la superficie destinada a ser trabajada.

Este dispositivo tiene también una serie de inconvenientes. El continuo movimiento de la unidad de cabina-boquilla
no es tan facil como se requiere con el fin de intervenir en diferentes areas de la superficie destinada a ser trabajada.

Por otra parte, no permite una prevencion eficiente del rociado puesto que no controla los ratios del caudal del flujo
del aire, tanto el de aspiracion como el que esta entrando en la cabina.

Por lo tanto, es posible que puede que aparezcan situaciones en donde una parte del producto dispensado es
aspirado por los medios de aspiracion y otras en donde las particulas del flujo de producto dispensado fluyan fuera
de la cabina.

Descripcién de la invencién

La principal intencion de la presente invencion es proporcionar un aparato para el trabajo de los cascos de los
barcos o similares que permite reducir considerablemente la cantidad de particulas del producto dispensado y por lo
tanto de la sustancias relativas contenidas, que son dispersadas en el medio ambiente durante la etapa de trabajo y
que, al mismo tiempo, permite realizar un trabajo eficiente.

Dentro de esta intencién, un objetivo de la presente invencion es evitar la dispersion en el medio ambiente de las
particulas del producto dispensado sin poner en riesgo la aplicacion del producto en si misma.

Un objetivo de la presente invencién es proporcionar un aparato que permite trabajar también superficies muy
grandes sin que sea hecesario mover la cabina dentro de la cual esta colocada la boquilla utilizada para el trabajo de
dispensacion del producto, permitiendo de esta manera reducir considerablemente los tiempos de trabajo con
respecto a los dispositivos conocidos. Otro objetivo de la presente invencion es proporcionar un aparato que es
mucho mas simple desde el punto de vista de su fabricacién que los dispositivos conocidos y que es practico para
ser utilizado.

Otro objetivo de la presente invencidn es proporcionar un aparato para la pintura de cascos de barcos o similares
gue permite superar los inconvenientes mencionados del estado de la Técnica en el ambito de una solucién simple,
racional, eficaz para el uso, asi como de bajo costo.

Los objetivos mencionados son conseguidos mediante el presente aparato y el método para la pintura de cascos de
barcos o similares segun lo definido por las reivindicaciones 1 6 15, respectivamente.

Breve descripcion de los dibujos

Otras caracteristicas y ventajas de la presente invencion se mostraran mas evidentes gracias a la descripcion de
una preferente, pero no Unica, realizacion de un aparato para la pintura de cascos de barcos o similares, ilustrada
puramente como un ejemplo pero no limitada a los dibujos anexos en los que:

La figura 1 es una vista de alzado lateral del aparato de acuerdo con la invencién;
La figura 2 es una vista de alzado frontal de una parte del aparato de la figura 1;

La figura 3 es una vista ampliada de un detalle del aparato de la figura 2;

La figura 4 es una vista de seccion a lo largo de la linea del plano IV-IV de la figura 3;
La figura 5 es una vista de seccion a lo largo de la linea del plano V-V de la figura 3;
La figura 6 es una vista de alzado lateral del detalle de la figura 3;

La figura 7 es una vista de planta superior del detalle de la figura 3
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Realizaciones de la invencion

Con particular referencia a tales ilustraciones, de manera global e indicado mediante el nUmero 1 es un aparato para
la pintura de cascos de barcos o similares.

De acuerdo con la invencion, el aparato 1 consta de un robot antropomorfo 2 que tiene medios de dispensacion 3 de
la pintura y un cuerpo de soporte 4 que define una camara 5 para contener el robot 2, en donde los medios de
dispensacion 3 son moviles dentro de la camara de acuerdo con por lo menos tres grados de libertad. La camara 5
tiene una forma tal como para contener completamente el robot 2 que, por definicion de robot antropomorfo, tiene
por lo menos cuatro grados de libertad.

Por lo tanto y como puede ser visto en las ilustraciones adjuntas, los medios de dispensacion 3 son utilizados desde
la cAmara 5. En la realizacion que se muestra en las ilustraciones, los medios de dispensacion 3 son capaces de
alcanzar cualquier punto en el espacio dentro de la camara 5.

Los medios de dispensacion 3 pueden ser convenientemente conectados con un tanque de almacenamiento de la
pintura que no se muestra en detalle en las ilustraciones.

El cuerpo 4 tiene al menos una abertura 6 adecuada para permitir la aplicacion de la pintura en una superficie de
referencia S como, por ejemplo, el casco de un barco. Ventajosamente, entre el robot 2 y el cuerpo 4 se colocan
medios de traslacion 7 del robot en si mismo.

En particular, los medios de traslacion 7 son convenientes para permitir la traslacion del robot 2 a lo largo de una
direccion predefinida, indicada por la flecha doble 8 en las ilustraciones.

Entonces, el aparato 1 comprende medios de manejo 9, 10 del cuerpo 4 a lo largo de por lo menos una direccion de
movimiento cerca / lejos de la superficie de referencia S, en donde esta direccién se muestra en las ilustraciones con
el nimero de referencia 22.

Mas en detalle, en la realizacién que se muestra en las ilustraciones, los medios de manejo 9, 10 comprenden los
medios de elevacion 9 dispuestos reposando sobre una superficie de soporte P y adecuados para mover el cuerpo 4
a lo largo de un direccion de elevacién que esté inclinada con respecto a la horizontal. Tal direcciéon de elevacion
también esta inclinada preferentemente con respecto a la vertical, teniendo de de esta manera una parte
componente horizontal y una vertical. EI movimiento del cuerpo 4 a lo largo de la direccion de elevacion, ademas de
variar su altura de trabajo con respecto a la superficie de soporte P implica también que el propio cuerpo se
desplace cerca /lejos de la superficie de referencia S. Sin embargo no pueden ser descartados los medios de
elevacion 9 convenientes para mover verticalmente el cuerpo 4.

Los medios de manejo 9, 10 comprenden también unos primeros medios de movimiento 10 con respecto a la
superficie de soporte P. Convenientemente, los medios de movimiento 10, compuestos, por ejemplo de una
pluralidad de ruedas, estéan direccionalmente liberados con respecto a la superficie de soporte P.

Por lo tanto, el movimiento del cuerpo 4 a lo largo de la direccion de desplazamiento cercal/lejos 22, puede ser
debido al efecto de solamente uno, entre los medios de elevacion 9 y los primeros medios de movimiento 10 6 al
efecto conjunto de ambos.

Entonces, el aparato 1 se compone de medios de aspiracion de aire 11 que estan compuestos por al menos una
boca de aspiracion 13 asociada con el cuerpo 4 para definir una corriente de aspiracion sustancialmente a lo largo
de todo el borde circundante de la abertura 6, donde estéa prefijado el caudal de aire que puede ser aspirado a través
de los medios de aspiracion.

Los medios de aspiracién 11 son adecuados para la prevencién de que los residuos de la pintura aplicada sobre la
superficie de referencia S no se adhieran a dicha superficie al escapar hacia afuera.

Convenientemente, la corriente de aspiracion producida por los medios de aspiracion 11 es dirigida desde el interior
al exterior de la camara de 5.

Preferiblemente, la boca de aspiracion 13 esta dispuesta sustancialmente a lo largo de todo el borde de alrededor
que delimita la abertura 6.

En particular, la boca de aspiracion 13 se extiende a lo largo del borde circundante entero de la abertura 6 sin
interrupcion. Sin embargo, no pueden descartarse realizaciones alternativas en donde los medios de aspiracion 11
tienen una pluralidad de bocas de aspiracion 13 dispuestas adyacentes una a la otra a lo largo del borde circundante
de la abertura 6.
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En una realizacién preferente, el cuerpo 4 tiene una forma sustancialmente de paralelepipedo con la abertura 6
definida en una de sus paredes 4a. Convenientemente, la boca de aspiracion 13 se dispone en correspondencia a
por lo menos una seccion del borde alrededor de cada una de las paredes 4a que delimitan la abertura 6,
preferentemente a lo largo de todo el borde circundante de cada una de las paredes 4a. La boca de aspiracion 13
esté definida en correspondencia al grueso de las paredes 4a.

Mas en detalle, los medios de aspiracion 11 comprenden uno o mas conductos de aspiracién 12 que se comunican
con la boca de aspiracion 13 y asociados con por lo menos una de las paredes 4a adyacente a la pared en la cual
esté definida la abertura 6. Mas en detalle, cada conducto de aspiracion 12 esta asociado a una pared 4a relativa
que delimita la abertura 6, fuera de la camara 5.

Por lo tanto, los medios de aspiracion 11 comprenden, cuatro conductos de aspiracién 12, que se comunican con la
boca de aspiracion 13 o con las respectivas bocas de aspiracion 13 adyacentes una a la otra, cada una de las
cuales esta intimamente asociada con una respectiva pared 4a delimitando la apertura 6.

Ventajosamente, cada una de la paredes 4a define dentro de ellas mismas, en la proximidad de los alrededores del
borde relacionado, un espacio intermedio 19 que se comunica con la boca de aspiracién 13, donde cada espacio
intermedio 19 define por lo menos en parte un conducto relativo de aspiracion 12. Como puede verse en las figuras
6 y 7, cada espacio intermedio 19, que se comunica con la boca de aspiracién 13 o con una boca relativa de
aspiracion 13, tiene una seccion que aumenta hacia la boca de aspiracion.

En esta realizacion, la parte restante de los conductos de aspiracién 12 esta intimamente asociada con el cuerpo 4,
fuera de la camara 5. Sin embargo no pueden descartarse diferentes realizaciones en las cuales los conductos de
aspiracion 12 estan por lo menos parcialmente contenidos dentro de la camara 5.

Convenientemente, los conductos de aspiracion 12 fluyen en un colector 14 dispuesto fuera del cuerpo 4 y asociado
con una tuberia principal 15 que esta conectada a su vez a una unidad de aspiracion 16.

Ventajosamente, el aparato 1 también incluye un elemento de soporte 17 de la unidad de aspiracion 16 dispuesto
reposando sobre la superficie de soporte P y que tiene unos medios secundarios de desplazamiento 18, que, por
ejemplo, consisten en unas ruedas.

La unidad de aspiracion 16 es también movil con respecto a la superficie de soporte P de tal manera como para
seguir mas facilmente los movimientos del cuerpo 4 y por lo tanto del robot 2 y alcanzar con facilidad a todas las
areas de la superficie de referencia S prevista para ser pintada.

Preferiblemente, el aparato 1 comprende también medios de recuperacion (no se muestra en las ilustraciones) de la
pintura que permanece dentro de la camara 5 al final de la etapa de pintura. Dichos medios de recuperacion
generalmente incluyen por lo menos una boca de recuperacion que se abre en el interior de la camara 5.

El aparato 1 comprende también los medios de mando y control 20 conectados operativamente a los medios de
manejo 9, 10 para mover el cuerpo 4 a lo largo de la direccion de desplazamiento 22 cerca /lejos de la superficie de
referencia S.

El aparato 1 incluye medios sensoriales 21 asociados con el cuerpo 4 para detectar la distancia del borde de
alrededor de la abertura 6 desde la superficie de referencia S y conectados operativamente a los medios de mando y
control 20. Los medios de mando y control 20 estan programados para ajustar la distancia del borde alrededor de la
abertura 6 desde la superficie de referencia S (detectado por los medios sensoriales 21) de tal manera que la
diferencia entre el caudal de aire que esta entrando en el area entre el borde circundante de la abertura 6 y la
superficie de referencia S y el flujo de aire aspirable preestablecido es inferior a un valor prefijado.

Tal valor prefijado, que puede ser calculado u obtenido por medio de pruebas empiricas, es tal que ninguna de las
particulas de pintura que no se adhirieron a la superficie de referencia S se escapa hacia el exterior dispersandose
de esta manera en el medio ambiente y al mismo tiempo la corriente de aspiracion no interfiere con la pintura de la
superficie creando turbulencias dentro de la camara 5 o por la aspiracion de una parte de la pintura dispensada.
Preferentemente, los medios de mando y control 20 estan programados para hacer que el caudal del aire entrante
en la zona entre el borde circundante de la abertura 6 y la superficie de referencia S sea sustancialmente el mismo
(dependiendo de cualquier tolerancia de los instrumentos usados) que el flujo de aire aspirable prefijado. Por lo
tanto, en esta realizacion preferente, el caudal de aire que es aspirado por los medios de aspiracién 11 corresponde
sustancialmente a la velocidad de flujo del aire que esta entrando hacia la camara 5.

Por lo tanto, los medios de mando y control 20 son adecuados para calcular el flujo de aire que esta entrando en el
area situada entre el cuerpo 4 y la superficie de referencia S de acuerdo con la distancia detectada por los medios
sensoriales 21, para calcular la diferencia entre el flujo de aire de entrada calculado y el de aire aspirable prefijado
para modificar en consecuencia la distancia del cuerpo 4 desde la superficie de referencia S cuando tal diferencia es
mayor que el valor prefijado. Para el experto en el &mbito es conocido que el valor del caudal (es decir, la tasa de
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flujo volumétrico) depende de la velocidad del fluido y de la seccidn transversal. En este caso la velocidad del fluido,
es decir, del aire, es la que esta definida por los medios de aspiracién 11 y, por lo tanto, conocida (de hecho,
mediante el establecimiento de uno o mas valores del flujo de aire aspirable y siendo conocida la seccion transversal
de las tuberias, pueden ser conocidos, por lo tanto, los valores correspondientes de la velocidad del aire). Se deduce
que, siendo conocida la velocidad del fluido, con el fin de modificar el flujo de aire de entrada es necesario modificar
el area de la seccion transversal por el flujo de aire, que corresponde a la zona situada entre el borde circundante de
la abertura 6 y la superficie de referencia S.

Mas en concreto, los medios de mando y control 20 conforman una unidad electrénica conectada operativamente a
por lo menos los medios de manejo 9, 10 y los medios de mando y control 20 comprenden por o menos una
memoria, conectada operativamente a la unidad electrénica, que puede ser configurada con uno o0 mas valores del
flujo de aire aspirable por medio de los medios de aspiracion 11.

Preferiblemente, en particular, cuando la memoria contenga por lo menos dos valores prefijados del flujo de aire
aspirable, por ejemplo, uno para las etapas de la pintura y uno para las etapas del chorreado con arena, los medios
de mando y control 20 incluyen también unos medios de interfaz (no visibles en detalle en las ilustraciones)
conectados operativamente a la unidad electrénica y utilizables para seleccionar manualmente en la memoria uno
de los valores prefijados.

Ventajosamente, los medios de mando y control 20 estan conectados operativamente también a los medios de
aspiracion 11 para enviar la sefial de su inicio y ajustar el flujo de aire aspirable de acuerdo con el valor prefijado
seleccionado por el operador. De este modo un operador puede seleccionar un valor predefinido del flujo de aire
aspirable mediante la operacion en los medios de interfaz y la unidad electronica trabaja a su vez en los medios de
aspiracion 11 para ajustar el flujo de aire aspirable de acuerdo con el valor predefinido seleccionado por el operador.

Adicionalmente, los valores de velocidad de aire puede ser configurados en la memoria correspondiente a cada valor
prefijado del flujo de aire aspirable o los valores relativos a los tamafios de los conductos de aspiracion 12 (en
particular del area de las secciones atravesadas por el aire aspirado) de la cual la velocidad del aire aspirado puede
calcularse facilmente, si se conoce el caudal.

Preferiblemente, los medios de mando y control 20 son también adecuados para controlar otras funciones de el
robot 2 tales como, por ejemplo, sus movimientos y la distancia de los medios de dispensacion 3 desde la superficie
de referencia S.

Ventajosamente, a través de los medios de mando y control 20 también es posible ajustar la relacién entre el caudal
de pintura dispensado a través de los medios de dispensacién 3 y el caudal de aspiracién del aire aspirado por los
medios de aspiracion 11. Convenientemente, también los medios de mando y control 20 estan colocados en el
elemento de soporte 17.

Ventajosamente, el aparato 1 también incluye medios para la deteccién de la temperatura y/o humedad dentro de la
camara 5, no visibles en detalle en las ilustraciones y medios de calefaccion 23 dispuestos dentro de la propia
camara y que pueden ser puestos en marcha con el fin de modificar la temperatura y/o la humedad detectadas.

Mas en detalle, es conocido que cada pintura tiene unas propiedades fisico quimicas optimas dentro de un rango
relativo de temperatura y/o humedad. Por lo tanto, para cada tipo de pintura utilizado, es posible fijar, por ejemplo,
en la memoria programable de los medios de mando y control 20, un valor de referencia para la temperatura y/o la
humedad.

Convenientemente, los medios de deteccion y los medios de calefaccion 23 estan conectados operativamente a los
medios de mando y control 20, respectivamente en la entrada y en la salida, los cuales estan programados para
ajustar la temperatura de los medios de calefaccion de acuerdo con el valor detectado de la temperatura y/o la
humedad y con los valores predefinidos de referencia de la temperatura y/o de humedad. Mas concretamente, los
medios de mando y control 20 son convenientes para la operacion de los medios de calefaccion 23 con el fin de
mantener la diferencia entre el valor detectado de temperatura y/o humedad y el valor de referencia de temperatura
y/o humedad por debajo de un valor predefinido.

También en este caso y preferiblemente, tal valor predefinido es mas o menos cero (dependiendo de cualquier
tolerancia de los instrumentos utilizados).

El funcionamiento del equipo de acuerdo con la invencidn en la ejecucién del procedimiento comprende por lo
menos en una etapa de configuracién de al menos un valor de flujo de aire aspirable a través de los medios de
aspiracion 11. Tal etapa de configuracion, puede, por ejemplo, ser realizada por un operador a través de los medios
de interfaz mas arriba mencionados.

Si se establecen varios valores de flujo de aire aspirable, la unidad electronica esta programada para leer solamente
el valor para cada momento configurado y seleccionado por el operador.
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Entonces, es detectada la distancia del borde circundante del cuerpo 4 que delimita la abertura 6 desde la referencia
de la superficie S. Convenientemente, esta etapa de deteccion es realizada por los medios sensoriales 21, que
envian una sefial correspondiente a los medios de mando y control 20 y en particular a la unidad electronica. La
distancia detectada de esta manera se utiliza para calcular el flujo de aire de entrada a través de la zona situada
entre el cuerpo 4y la superficie de referencia S. El flujo de aire de entrada se calcula utilizando los medios de mando
y control 20 utilizando el valor de la velocidad de aire aspirado correspondiente al preestablecido flujo de aire
aspirable. El valor de la velocidad del aire aspirado es conocido y puede fijarse en la memoria de los medios de
mando y control 20 6 bien puede obtenerse facilmente en la unidad electronica una vez que se conocen las
dimensiones (y por lo tanto la seccion) de los conductos de aspiracion 12 y el valor predefinido del flujo de aire
aspirable. El valor de la velocidad del aire aspirado es por lo tanto el que debe aplicarse a los medios de aspiracion
11 para lograr el flujo de aire aspirable preestablecido, siendo fija la seccion de los conductos relativos.

El valor de entrada del flujo de aire es entonces comparado con el valor predefinido del flujo de aire aspirable y, si la
diferencia entre estos es superior a un valor preestablecido, la posicion del cuerpo 4 tiene que ser ajustada con
respecto a la superficie de referencia S de una manera tal como para ampliar o disminuir el flujo de aire de entrada y
mover la diferencia entre los valores del rango de flujo antes mencionados por debajo del valor predefinido.

Hasta que la diferencia entre los dos valores de rango de flujo de aire queden por debajo del valor prefijado, la
posicion del cuerpo 4 permanece inalterada.

El movimiento del cuerpo 4 con el fin de ajustar el valor del flujo de aire de entrada es controlado por los medios de
mando y control 20 que operan en los medios de manejo 9, 10 con el fin de mover el cuerpo cerca o lejos de la
superficie de referencia S dependiendo de la necesidad de reducir o aumentar, respectivamente, el flujo de aire de
entrada.

Estas operaciones deberan repetirse cada vez que la zona de trabajo de la superficie de referencia S se modifica,
debido a que los diferentes perfiles, implican una alteracion de la distancia desde el cuerpo 4 que generalmente
corresponde a diferentes areas.

Es obvio que es necesario modificar la distancia del cuerpo 4 desde la superficie de referencia S de acuerdo con los
métodos descritos anteriormente también cuando cada momento el tipo de trabajo realizado se cambia, por ejemplo
pasando desde pintura al chorreo de arena o viceversa, modificando, por lo tanto el valor del flujo de aire aspirable.
De la misma forma, también el elemento de soporte 17 se mueve de esta manera aproximando los medios de
mando y control 20 y la unidad de aspiracion 16 al area de trabajo del robot 2.

Durante la pintura de un area de trabajo de la superficie de referencia S, el cuerpo 4 permanece quieto mientras los
medios de dispensacion 3 de desplazan dentro de ella.

Adicionalmente y una vez mas, durante la ejecucion de etapas de pintura, los medios de mando y control 20, ajustan
de una manera sustancialmente continua o en intervalos de tiempo prefijados, la temperatura de los medios de
calefaccion 23 de acuerdo con temperatura y/o humedad detectadas mediante los medios de deteccién. Por lo tanto,
los medios de mando y control 20 realizan una retroaccion en los medios de calefaccion 23 mediante el ajuste en
cada momento de su temperatura de acuerdo con el valor leido por los medios de deteccion. Mas concretamente, la
unidad electrénica esté destinada a aumentar o reducir la temperatura de los medios de calefaccion 23 para que, de
esa manera, la diferencia entre el valor de la temperatura y/o la humedad detectado y el valor de referencia sean
inferiores a un valor prefijado.

Entonces, mediante los medios de mando y control 20 se ajusta la relacién entre el caudal de pintura y el del aire,
con el fin de optimizar la cantidad de la pintura dispensada y por consiguiente obtener un pintado eficiente.

En la practica se ha observado como la invencion descrita alcanza los objetivos propuestos y en particular debe
subrayarse el hecho que controlando la distancia del cuerpo que contiene el robot de la superficie destinada a ser
trabajada de acuerdo con el caudal de aire aspirado, las particulas de pintura que no adhieren a la superficie son
prevenidas de la dispersion en el medio ambiente mientras que, al mismo tiempo, se obtiene una pintura eficiente.

Ademas, el aparato seguln la invencion es facil de fabricar, en particular con respecto a aquellos de tipo conocido,
debido a que utiliza la presencia natural de aire dentro de la camara para evitar el fenémeno de exceso de rociado.

De nuevo, la posibilidad de mover el robot dentro del cuerpo soporte relativo permite también trabajar areas amplias
sin mover el cuerpo.
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REIVINDICACIONES

1. Un aparato (1) para la pintura de cascos de barcos o similares, caracterizado por el hecho de que se compone
de:

- por lo menos un robot antropomorfo (2) que tiene medios de dispensacion (3) de la pintura;

- por lo menos un cuerpo de soporte (4) que define una camara (5) para contener dicho robot (2) y que se
compone de por lo menos una abertura (6) conveniente para permitir la aplicaciéon de la pintura en una
superficie de referencia (S), teniendo dichos medios de dispensacion (3) por o menos tres grados de
libertad dentro de dicha camara (5);

- medios de manejo (9, 10) para el manejo de dicho cuerpo (4) a lo largo de por lo menos una direccion de
movimiento cerca/lejos de (22) de dicha superficie de referencia (S);

- medios de aspiracion (11) que comprenden por lo menos, una boca de aspiracion (13) asociada con dicho
cuerpo (4) para formar una corriente de aspiracion sustancialmente a lo largo de todo el borde circundante
de dicha abertura (6), de acuerdo con un flujo de aire aspirable preestablecido;

- medios de mando y control (20) conectados operativamente a dichos medios de manejo (9, 10) para
controlar el movimiento de dicho cuerpo (4) a lo largo de dicha direccién de movimiento cerca/lejos (22);

- medios sensoriales (21) asociados a dicho cuerpo (4) para detectar la distancia del borde circundante de
dicha abertura (6) desde dicha superficie de referencia (S) y operativamente conectados a dichos medios
de mando y control (20), caracterizado por estar estos Ultimos programados para ajustar la distancia del
borde circundante de dicha abertura (6) desde dicha superficie de referencia (S) con el fin de mantener la
diferencia entre el caudal de aire entrante en el area entre el borde circundante de dicha abertura (6) y
dicha superficie de referencia (S) y dicho flujo de aire aspirable preestablecido por debajo de un valor
prefijado.

2. El aparato (1) de acuerdo con la reivindicacion 1, caracterizado por el hecho de que dichos medios de mando y
control (20) estan programados para hacer que el caudal del aire entrante en el area entre el borde circundante de
dicha apertura (6) y dicha superficie de referencia (S) sea sustancialmente el mismo que dicho flujo de aire aspirable
preestablecido.

3. El aparato (1) de acuerdo con la reivindicacion 1 6 2, caracterizado por el hecho de que dichos medios de mando
y control (20) comprenden por lo menos una unidad electrénica y al menos una memoria que puede ser programada
con por lo menos un valor del flujo de aire aspirable por medio de los medios de aspiracion, siendo dicha unidad
electrénica adecuada para la lectura de dicho valor predefinido del flujo de aire aspirable desde dicha memoria, para
el célculo el valor de dicho flujo de aire de entrada, mediante la comparacién de dicho flujo de aire aspirable
preestablecido con dicho flujo de aire de entrada calculado y para la operacién en dichos medios de manejo (9, 10),
para el movimiento de dicho cuerpo (4) a lo largo de dicha direccion de movimiento cerca/lejos (22) con el fin de
hacer que la diferencia entre dicho flujo de aire de entrada calculado y dicho flujo de aire aspirable preestablecido
sea inferior a un valor prefijado.

4. El aparato (1) de acuerdo con una o mas de las las reivindicaciones precedentes, caracterizado por el hecho de
que dichos medios de mando y control (20) estdn conectados operativamente a dichos medios de aspiracion (11)
para ajustar el flujo de aire aspirable de acuerdo con dicho valor prefijado seleccionado.

5. El aparato (1) de acuerdo con una o mas de las reivindicaciones precedentes, caracterizado por el hecho de que
dicha boca de aspiracién (13) esté situada sustancialmente a lo largo de todo el borde circundante de dicha abertura

(6).

6. El aparato (1) de acuerdo con una o mas de las reivindicaciones precedentes, caracterizado por el hecho de que
dicho cuerpo de soporte (4) tiene una forma sustancialmente de paralelepipedo y que dicha abertura (6) se define en
al menos uno de las paredes (4a) de dicho cuerpo de soporte (4).

7. El aparato (1) de acuerdo con la reivindicacion 6, caracterizado por el hecho de que dicha boca de aspiracion
(13), esta sitiada en correspondencia con por lo menos una seccion del borde circundante de cada una de las
paredes (4a) de dicho cuerpo (4) que delimitan dicha abertura (6).

8. El aparato (1) de acuerdo con la reivindicacién 6 6 7, caracterizado por el hecho de que dicha boca de aspiracion
(13), esta definida en correspondencia con el espesor de dichas paredes (4a).

9. El aparato (1) de acuerdo con una o mas de las reivindicaciones desde la 6 a la 8, caracterizado por el hecho de
que dichos medios de aspiracién (11) comprenden por lo menos un conducto de aspiracion (12) en comunicacion
con dicha boca de aspiracion (13) y asociada con por lo menos una de las paredes (4a) de dicho cuerpo de soporte
(4) adyacente a la pared en la cual esta definida la abertura (6).

10. El aparato (1) de acuerdo con una o mas de las reivindicaciones precedentes, caracterizado por el hecho de
que dichas paredes (4a) tienen en su interior un espacio intermedio (19) comunicadndose con dicha boca de
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aspiracion (13), en donde dicho espacio intermedio (19) define al menos en parte un conducto relativo de aspiracion
(12).

11. El aparato (1) de acuerdo con una o mas de las reivindicaciones precedentes, caracterizado por el hecho de
gue dichos medios sensoriales (21) estan asociados con dicho cuerpo (4) en correspondencia al borde circundante
que delimita dicha abertura (6).

12. El aparato (1) de acuerdo con una o mas de las reivindicaciones precedentes, caracterizado por el hecho que
dichos medios de mando y control (20) estan conectados operativamente a dichos medios de dispensacion (3) y a
dichos medios de aspiracion (11) y son adecuados para mantener la relacion entre el caudal de pintura dispensado
por dichos medios de dispensacion (3) y dicho flujo de aire preestablecido dentro de un intervalo predefinido.

13. El aparato (1) de acuerdo con una o0 mas de las reivindicaciones precedentes, caracterizado por el hecho que
comprende medios para la deteccion de la temperatura y/o humedad en el interior de dicha camara (5) y medios de
calefaccion (23) situados en el interior de dicha camara (5) y que pueden ser puestos en marcha con el fin de
modificar la temperatura y/o humedad detectadas.

14. El aparato (1) de acuerdo con la reivindicaciéon 13, caracterizado por el hecho de que dichos medios de mando
y control (20), estan conectados operativamente en la entrada a dichos medios de calefaccién (23) y en la salida a
dichos medios de deteccién, estando dichos medios de mando y control (20) programados para modificar la
temperatura de dichos medios de calefaccién (23) consiguiendo de esta manera que la diferencia entre dicho valor
detectado de temperatura y/o humedad y dicho valor de referencia de temperatura y/o humedad sea inferior que un
valor predefinido.

15. Un procedimiento para la pintura de cascos de barcos o similares, por medio de un aparato compuesto por:

- por lo menos un robot antropomorfo (2) que tiene medios de dispensacion (3) de la pintura;

- por lo menos un cuerpo de soporte (4) que define una camara (5) para contener dicho robot (2) y que se
compone de al menos un una abertura (6) conveniente para permitir la aplicacion de la pintura en una
superficie de referencia (S), siendo dichos medios de dispensacién (3) moéviles dentro de dicha camara (5)
con por lo menos tres grados de libertad;

- medios de aspiracion (11) que comprenden al menos una boca de aspiracion (13) asociada a dicho cuerpo
(4) para formar una corriente de aspiracion sustancialmente a lo largo de todo el borde circundante de dicha
abertura (6),

En donde dicho método comprende las etapas siguientes de:

- establecimiento de por lo menos un valor de flujo de aire aspirable mediante dichos medios de aspiracion
(11);

- deteccion de la distancia del borde circundante que delimita dicha abertura (6) desde la superficie de
referencia (S); caracterizado por

- el célculo del flujo de aire entrante a través del area establecida entre el borde circundante de dicha
abertura (6) y dicha superficie de referencia (S);

- comparacion de dicho flujo de aire entrante calculado con dicho flujo de aire aspirable preestablecido;

- ajuste de la posicién de dicho cuerpo (4) con respecto a la superficie de referencia (S) de tal manera que
esa diferencia entre dicho flujo de aire entrante calculado y dicho flujo de aire aspirable preestablecido sea
inferior que un valor prefijado.
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