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DESCRIPCION

Dispositivo para la alimentacién automatizada de elementos de unién a una unidad de procesamiento asi como
manga de alimentacion para los elementos de unién

La invencion se refiere a un dispositivo para la alimentacion automatizada de elementos de unién, tal como por
ejemplo pernos, remaches, tornillos, tuercas etc., a una unidad de procesamiento tal como por ejemplo un cabezal
de soldadura, una unidad para remachar, una unidad de atornillado etc. con las caracteristicas del concepto general
de la reivindicaciéon 1. De modo adicional, la invencion se refiere a una manga de alimentacion para elementos de
union, con las caracteristicas del concepto general de la reivindicacién 12.

Un dispositivo de este tipo es descrito en el documento EP 2 258 508 Al y una manga de alimentacion de este tipo
es revelada en el documento DE 295 07 041 U1.

En la tecnologia de fabricacién industrial, por ejemplo en el ambito de los automoviles, las piezas de unién (de
chapa) son unidas las unas a las otras con la ayuda de unidades de procesamiento automatizado, en un proceso
automatizado, por ejemplo mediante la soldadura, el atornillado, la unién por remaches etc., o bien las piezas de
union son provistas de estos elementos de unién, como por ejemplo pernos de soldadura etc.

En este caso, los elementos individuales de unién son alimentados a la unidad de procesamiento de manera habitual
mediante mangas de alimentacion, por ejemplo son disparados en la unidad de procesamiento a través del aire
comprimido. En este caso, las mangas de alimentacion parcialmente tienen una longitud de varias decenas de
metros.

En el documento EP 2 258 508 Al se ha descrito una unidad de procesamiento similar a la cual son alimentados
unos elementos de unidn, por ejemplo en forma de T, a través de una manga de alimentacion. En el documento DE
295 07 041 U1l se describe una manga de alimentacion especial en la que unos insertos en forma de varilla
adaptados para la guia de los elementos de union son integrados en la envolvente de la manga. Un canal de
transporte con una configuracion correspondiente para los elementos de unidn puede presentar entonces una forma
adaptada al contorno de seccion transversal del elemento de union.

A efecto de no interrumpir el proceso de procesamiento industrial, hace falta una alimentacion sin rozamiento de los
elementos de unién. Por regla general, las mangas de alimentacién se componen de un material hecho de plastico
con una superficie interior adecuada, pobre en rozamiento, para permitir el disparo de los elementos de unién. Por
ejemplo, las mangas de alimentacion son de poliamida con una dureza relativamente elevada. Debido a este
requisito, las mangas de alimentacion a menudo presentan solamente una flexibilidad insuficiente a la flexion, de
modo que, en el caso de esfuerzos de flexion, existe el riesgo de un acodamiento de la manga de alimentacion.
Como consecuencia del material de plastico relativamente duro, un acodamiento conduce a puntos de acodamiento
irreversibles que interrumpen la alimentacién de los elementos de union de manera permanente. En general, un
cambio de la completa manga de alimentacion resulta necesario. Ello es relativamente costoso en tiempo y lleva a
pérdidas de produccion no deseadas.

En particular con la utilizacién creciente de robots industriales de varios ejes, por ejemplo de 3 a 6 ejes, que
presentan habitualmente un brazo de robot alojado de modo giratorio sobre una biela oscilante en cuyo extremo libre
esté dispuesta una mano de robot portadora de la unidad de procesamiento, existen exigencias elevadas en lo que
se refiere a los conductos de alimentacion, en particular con respecto a la flexibilidad.

En las soluciones actuales, las mangas de alimentacién para los elementos de unién son guiadas de modo separado
al lado de un paquete de mangas para robot. En este paguete de mangas para robots se guian los conductos de
alimentacion requeridos de modo adicional, como por ejemplo conductos de fluido o de corriente para la
alimentacion de la unidad de procesamiento. Estos paquetes de manga consisten en cableados, que estan
ajustados al desarrollo de movimientos de un robot industrial de varios ejes y en los que varios conductos de
alimentacién son guiados en una manga o un tubo comun. De manera habitual esta provista una unidad completa de
cableados que pone a la disposicién una compensacion de longitud del paquete de mangas requerida por el
movimiento de la mano de robot, por ejemplo a través de unidades de resorte etc. Un paquete de mangas de esta
indole esta descrito por ejemplo en el documento WO 2004/076133 Al.

A partir de ello, la invencion se basa en el objeto de facilitar una alimentacion mejorada para estos elementos de
union a las unidades de procesamiento, en particular para los robots industriales.

De acuerdo con la invencion, el objeto se soluciona a través de un dispositivo para la alimentacion automatizada de
elementos de unién a una unidad de procesamiento con las caracteristicas de la reivindicacion 1. De modo adicional,
de acuerdo con la invencion, el objeto es solucionado por una manga de alimentacion para elementos de unién con
las caracteristicas de la reivindicacion 12.
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El dispositivo consiste especialmente en un robot industrial de varios ejes. El dispositivo comprende un llamado
paquete de mangas, en el que estan guiados varios conductos de alimentacion, en el interior de una envolvente de
proteccién, para suministrar a una unidad de procesamiento unos medios de funcionamiento. La envolvente de
proteccion es por ejemplo un tubo ondulado o también un tubo flexible diferente, o una manga de un material
plastico adecuado, en la cual estan introducidos los conductos de alimentacion. Como conducto de alimentacion
adicional, el paquete de mangas comprende una manga de alimentacion flexible para la alimentacion de los
elementos de union hacia la unidad de procesamiento. En este caso, la manga de alimentacion se compone de una
manga interna, que esta integrada en una envolvente de manga de un material plastico elastico. La manga interna
esta realizada de modo apropiado para la guia de los elementos de unidn, por ejemplo para un disparo de los
elementos de unién, hacia la unidad de procesamiento a través del aire comprimido. A este efecto, la manga interna
presenta una seccion transversal interior adaptada a los elementos de la seccién transversal, asi como una
superficie adecuada, pobre en rozamiento, para una guia deslizante de los elementos de union.

Como “integrada” se entiende en este caso que la envolvente de manga se encuentra directamente adyacente a la
manga interna y la rodea por completo. Mediante la integracién de la manga interna en una envolvente de manga de
un material plastico elastico, la manga interna esta incrustada dentro de la manga de alimentacion casi a la manera
de una fibra neutra. Debido a esta estructura especial en dos piezas se logra una proteccion suficiente contra el
acodamiento, incluso con esfuerzos de flexiébn elevados. Por lo tanto, en caso de una flexién de la manga de
alimentacion, se solicita esencialmente tan solo la envolvente de manga a traccion o a presion, y se reduce el peligro
del acodamiento de la manga interna que, habitualmente, es relativamente dura. De este modo se asegura un
funcionamiento continuo libre de averias del dispositivo completo. A través de la integracion de la manga interna,
gue tiene por ejemplo forma de T, en una envolvente de manga, preferentemente circular, la manga de alimentacion
es ademas sencilla y robusta en su manejo, comparable a un cable, y por lo tanto es apropiada para su integracion
como conducto de alimentacién en el paguete de mangas.

En estos casos, el espesor de pared de la envolvente de manga se encuentra tipicamente en el rango de pocos
milimetros, por ejemplo en el intervalo de 2 a 5 mm. De modo preferente, la manga de alimentaciéon con su
estructura en dos piezas es un producto continuo. De manera preferible, la envolvente de manga esta aplicada sobre
la manga interna mediante un proceso de extrusion.

En general, se emplean para los dos componentes, a saber, la manga interna y la envolvente de manga, unos
materiales diferentes de modo que, incluso en caso de un proceso de extrusion, los dos componentes no estan
unidos el uno con el otro mediante un material. Gracias a esta configuracion, por una parte se facilita una sencilla
retirada parcial de la envolvente de manga, por ejemplo en una zona de extremo. Por otra parte, de esta manera se
crea localmente la posibilidad de que la manga interna y la envolvente de manga se desplazan una hacia la otra de
modo que, por ejemplo en caso de un esfuerzo de flexion, se obtiene un cierto desacoplamiento de las fuerzas de
traccion o presion que actuan entre la envolvente de manga y la manga interna. De este modo se reduce la carga de
la manga interna.

Para facilitar un buen guiado de los elementos de unién, de modo habitual la manga interna esta fabricada de un
material relativamente dura, en particular poliamida. Frente a esto, el material de la manga se compone de un
material mucho mas blando y elastico. Por lo tanto, en caso de una flexién, la envolvente de manga, en comparacion
con la manga interna dura, es perfectamente capaz - debido a su dureza mas reducida y la elasticidad mejorada
como consecuencia de ello — de absorber sin dafios las dilataciones y los aplastamientos.

De manera Uutil, la manga interna presenta una dureza mas elevada en mas del 30% y de modo preferente en mas
del 50% que la envolvente de manga. La envolvente de manga presenta por ejemplo una dureza Shore A de 40 a 50
y la manga interna una dureza Shore A de unos 70 a 80. Como material para la envolvente de manga se emplea
preferiblemente poliuretano.

Convenientemente, la envolvente de manga est4 realizada en general en un elastomero termoplastico,
particularmente en un elastémero de poliuretano. Gracias a las caracteristicas elastoméricas, es decir, elasticas de
la envolvente de mangas, la manga de alimentacion es reposicionada automaticamente hacia una posicion inicial
adecuada para la alimentacion de los elementos de unién, incluso después de grandes esfuerzos de flexion.

Tal como ya se ha explicado, es especialmente importante que los dos componentes no estén unidos el uno con el
otro por unién de materia. Ello se logra de modo preferible a través de un aparejamiento adecuado de materiales, o
en una alternativa o un complemento preferente, también a través de una capa adicional de separacion,
preferiblemente un bandaje formado por ejemplo mediante un material no tejido. Gracias a esta medida se asegura
de modo fiable, incluso en caso de una coextrusion, que la envolvente de manga esté adyacente ciertamente a la
manga interna de modo directo y en particular también por nexo de forma, pero que no establezca una unién de
materia con la misma. De modo preferente, el bandaje aqui es un bandaje completo, es decir, el material de
separacion, por ejemplo el material no tejido de poliéster, cubre todas zonas de la manga interna.

En una realizacion ulterior preferida, la envolvente de manga esta alejada en el lado del extremo de la manga interna
de modo que una pieza parcial del extremo de la manga interna esta realizada como elemento de acoplamiento por
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enchufe para la unién con la unidad de procesamiento. Por lo tanto, la pieza parcial puesta al descubierto, durante el
funcionamiento, esta enchufada en la unidad de procesamiento y de este modo define un punto de entrega para los
elementos de union desde la manga de alimentacién hasta la unidad de procesamiento propiamente dicho.

De modo habitual, el paquete de mangas esta retenido y guiado en el dispositivo, particularmente en un brazo de
robot del robot industrial, a través de elementos de guia adecuados. Como complemento para estos elementos de
guia para el propio paquete de mangas, adicionalmente se ha provisto un elemento de retencion para la descarga de
traccion para la manga de alimentacion, agarrando la manga de alimentaciébn con una accién de pinzamiento
individual, en la envolvente de manga. En este caso, el elemento de retencidén apreta generalmente de la manera de
una abrazadera la envolvente de manga. Es solamente gracias a la realizacion con la envolvente de manga flexible
que es posible una sujecion individualizada de esta clase de la manga de alimentacion, particularmente en un robot
industrial, sin que exista el peligro que resulte dafiada la manga interna dura.

En este caso, este elemento de retencion esta dispuesto preferentemente en la proximidad inmediata de la pieza de
extremo puesta al descubierto, y con ello del elemento de acoplamiento por enchufe. Si se utiliza un robot industrial
de varios ejes, el elemento de retencion esta dispuesto preferiblemente en una brida entre un brazo de robot y una
mano de robot, llevando la mano de robot la herramienta de procesamiento o formando la misma.

La seccion transversal interior de la manga interna esta adaptada en general a los elementos de unién que deben
ser procesados. En muchos casos de aplicacion, en los que se manipulan unos elementos en forma de perno,
provistos de una cabeza, como por ejemplo tornillos, remaches etc., por consiguiente la envolvente interior presenta
un perfil de seccion transversal interior en forma de T. La seccién transversal exterior de la manga interna puede
presentar igualmente una forma de T, o también ser redonda. La seccion transversal exterior de la envolvente de
mangas, de modo preferente, es circular para garantizar una guia adecuada en el interior del paquete de mangas.

En el interior del paquete de mangas, como conductos de alimentacion estan provistos preferiblemente conductores
de mando, tubos de medios como por ejemplo tubos neumaticos, mangas de agua etc. asi como conductos de
alimentacion eléctrica, por ejemplo un cable de corriente para una unidad de procesamiento de soldadura. En un
perfeccionamiento conveniente, en el dispositivo esta dispuesta adicionalmente una unidad de compensacion de
longitud con un resorte de recuperacion que proporciona, en caso de un desplazamiento del dispositivo, en particular
de la mano de robot, una compensacion de longitud automatica del paquete de mangas.

Resumiendo, la manga de alimentacion se caracteriza por el hecho que, gracias al “recubrimiento por inyeccion” (la
integracién) de la manga interna con la envolvente de manga, la manga interna recibe una proteccion
considerablemente mejorada contra el acodamiento. Incluso después de un acodamiento, causado por un
movimiento del robot o un apriete, la manga de alimentacién — y con ella también la manga interna — salta o
retrocede, debido a la envolvente de mangas elastica, hacia un estado que asegura una alimentacion adicional sin
perturbaciones de los elementos de unién.

Otra ventaja especial de la manga de alimentacién puede verse en la posibilidad de la integracion sencilla en un
paquete de mangas convencional. En particular ya que la manga de alimentacidon se maneja como un cable o tubo
convencional y, en particular, también se deja guiar en un sistema de descarga de tracciéon. De modo preferente, en
este caso se facilita y se prevé una sujecion por apriete de la manga de alimentacion, en la que la envolvente de
manga es deformada. No se produce un dafio para la manga interna en este caso.

Una integracion similar en un paquete de mangas no ha sido posible con las mangas de alimentacion tradicionales
gue, en ciertas circunstancias, se guiaban parcialmente en tubos de proteccion, ya que una sujecion con apriete de
los tubos de proteccion no era posible con una fuerza suficiente de apriete.

Debido a la disposicién amovible de la envolvente de manga en la manga interna, ademas se permite una
"separacién de la envolvente", por ejemplo en las zonas de empalme. Por lo tanto, la envolvente de manga no
establece una unién por materia con la manga interna.

A continuacion, un ejemplo de realizacién de la invencion se describe en detalle mediante las figuras. Estas
muestran en representaciones simplificadas:

Fig. 1 un robot industrial de 6 ejes con un paquete de mangas guiado en una unidad de compensacion de longitud,
en el que esta dispuesta una manga de alimentacién para elementos de unién,

Fig. 2 una ilustracién ampliada de la zona identificada en la Fig. 1 por el circulo A,

Fig. 3A-3D una primera variante de realizacién de la manga de alimentacién, en la cual la Fig. 3A muestra una
seccion transversal segln la linea de corte A-A de la vista lateral de la Fig. 3B, Fig. 3C una vista en perspectiva con
la pieza de extremo pelada y la Fig. 3D una vista ampliada de la pieza de extremo con un remache dispuesto en la
misma, asi como

Fig. 4A-4B una segunda variante de la manga de alimentacion en la seccion transversal (Fig. 4A) asi como en una
vista lateral (Fig. 4B).

En las figuras, las partes con la misma funcion estan provistas de las mismas referencias.
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A modo de ejemplo como dispositivo para la alimentacion automatizada de elementos de unién, en la figura 1 esta
representado un robot industrial de varios ejes, en particular de 6 ejes. Fundamentalmente, se conocen la estructura
y el funcionamiento de tales robots industriales 2. El robot industrial 2 comprende un brazo de robot 4, alojado de
modo giratorio alrededor de un llamado eje-3, en cuyo extremo esta dispuesta una brida 16 para el montaje de una
unidad de procesamiento / mano de robot que no estan representadas en detalle. En la zona el eje-3, esta
dispuesta, en el lado superior del brazo de robot 4, una unidad de compensacién de longitud 6 con un resorte de
recuperacion 8. En el ejemplo de realizacion estan dispuestas dos de estas unidades de compensacion de longitud
6, en cada caso para un paquete de mangas 10. Los paquetes de mangas 10 se guian respectivamente de manera
apropiada en la direccién de la unidad de procesamiento.

El paquete de mangas comprende una envolvente de proteccién 12 que esta realizada por ejemplo como tubo
ondulado o como otro tubo flexible de materia plastica. En el interior de la envolvente de proteccion estan guiados
varios conductos de alimentacién de los cuales, en el ejemplo de realizacion, Gnicamente estan representadas dos
mangas de alimentacién 14 por cada paquete de mangas 10.

En el ejemplo de realizacién, los respectivos paquetes de mangas 10 estan guiados por completo a través de la
unidad de compensaciéon de longitud 6 y en el interior de las unidades de compensacion de longitud 6 estan
rodeados por un resorte helicoidal que se apoya por una parte en la envolvente de manga 12 y por otra parte en la
unidad de compensacion de longitud 6, ejerciendo una fuerza de recuperacion sobre el paquete de mangas 10. En
principio existe también la posibilidad que la envolvente de proteccién 12 termine en el interior de la unidad de
compensacion de longitud 6 y que los distintos conductos de alimentacion se guien de manera individualizada, por
ejemplo lateralmente, fuera de la unidad de compensacion de longitud 6.

Tal como se puede observar especialmente en la representacion ampliada segun la figura 2, en el extremo de la
brida 16 esté sujetado un elemento de retencion 18, a saber, en la superficie frontal del punto de acoplamiento con
la unidad de procesamiento. En su extremo libre, el elemento de retenciéon 18 presenta un elemento de apriete 20
configurado como abrazadera, en el que la respectiva manga de alimentacion 14 estd sujetada de manera
individualizada a efectos de descarga de traccion. A este efecto, en este ejemplo de realizacion estan provistos unos
insertos adecuados dentro del elemento de apriete 20.

Tal como se puede reconocer ya en la figura 2 y entonces, de manera mejorada, en las figuras 3A a 3C asi como 4A
y 4B, la manga de alimentacién 14 esta formada por una envolvente de manga exterior 22 asi como una manga
interna interior 24. De acuerdo con el ejemplo de realizacion de las figuras 4A y 4B, en una realizacion alternativa,
adicionalmente esta provista aun una capa de separacion 26 o un estrato de separacion entre la envolvente de
manga 22 y la manga interna 24. Este esta formado particularmente por una capa intermedia, por ejemplo hecha de
un material no tejido (de poliester).

De modo preferente, la envolvente de manga 22 esta aplicada por inyeccién sobre la manga interna 24 a través de
un proceso de extrusion de modo que la misma esta integrada en el material de la envolvente de manga 22.

De modo conveniente, los materiales de la envolvente de manga 22 y de la manga interna 24 se diferencian, en
particular en lo que se refiere a su dureza. De modo general, la manga interna 24 se caracteriza por una dureza y
rigidez elevadas y de modo tipico se compone de poliamida. Habitualmente, la manga interna 24 presenta una
dureza Shore A en el rango de 70 a 80. Se apropia para una guia deslizante para los elementos de uniéon. A modo
de ejemplo, en la figura 3D, como elemento de unidn se representa un remache.

Frente a ello, la envolvente de manga 22 se compone de un material con una dureza mucho mas reducida y en
particular con una elasticidad mejorada. De manera preferible, la envolvente de manga 22 consiste de un
poliuretano. Su dureza se sitla preferentemente en un rango de 40 a 50 shore A. Alternativamente, tanto la manga
interna 24 como también la envolvente de manga 22 consisten de poliuretano, pero con durezas diferentes.
Particularmente para este caso, entre los dos componentes 22, 24 esta previsto el estrato de separacién realizado
como capa de separacién 26, en particular como bandaje completo hecho de un material no tejido.

En el ejemplo de realizacion de las figuras 3A a 3D, la manga interna 24 presenta generalmente un perfil en forma
de Ty por lo tanto estd adaptada en este sentido a la geometria del elemento de unién (remache 28). En general,
como “seccidn transversal interior adaptada” se entiende que los elementos de union en el interior de la manga
interna 24 pueden ser disparados en una posicion teérica predeterminada asi como una orientacion teérica, por
ejemplo mediante aire comprimido, también a través de grandes longitudes de varias decenas de metros, a través
de la manga de alimentacion 14. Tal como se puede deducir en particular de la representacion de la figura 3D, en
este caso el elemento de unién descansa con su cabeza sobre los flancos laterales de la seccién transversal en
forma de T de la manga interna 24.

A diferencia de la manga interna 24, la envolvente de manga 22 presenta en general — con independencia de la
geometria de la manga interna 24 — una forma de seccién transversal circular.
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En el ejemplo de realizacion de las figuras 4A y 4B se representa una variante de realizacién con una manga interna
24 circular. En la misma se puede ver adicionalmente la capa de separacidn 26 configurada en material no tejido.

En general, la envolvente de manga 22 no estd unida por union de materia con la manga interna 24 y por este
motivo se quita facilmente de la misma. Tal como se puede observar especialmente en la figura 2, ello es
aprovechado para liberar el extremo de la manga de alimentacion de la envolvente de manga 22, con el fin de
conformar de esta manera una pieza parcial libre del extremo de la manga interna 24 que sirve como elemento de
acoplamiento por enchufe 30 y es insertado en un elemento de acoplamiento correspondiente en la unidad de
procesamiento.
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REIVINDICACIONES

1. Dispositivo (2) para la alimentacién automatizada de elementos de unién a una unidad de procesamiento, en
particular un robot industrial de varios ejes, que comprende una manga de alimentacion flexible (14) para alimentar
los elementos de union a la unidad de procesamiento, caracterizado por el hecho que el dispositivo (2) comprende
un paquete de mangas (10) para la alimentacion de la unidad de procesamiento con medios de explotacion, en el
gue el paquete de mangas (10) presenta una envolvente de proteccion (12) en la que estan guiados una pluralidad
de conductos de alimentacidn, en la que la manga de alimentacion flexible (14) esta contenida en el paquete de
mangas (10) y comprende una manga interna (24) incorporada en una envolvente de manga (22) hecha de una
materia plastica elastica, en donde dicha manga interna presenta una seccién transversal interna adaptada al
contorno de seccidn transversal de los elementos de unién para una guia deslizante de los elementos de union.

2. Dispositivo (2) de acuerdo con la reivindicacion 1, en el que la envolvente de manga (22) esté aplicada sobre la
manga interna (24) a través de un proceso de extrusion.

3. Dispositivo (2) de acuerdo con una de las reivindicaciones precedentes, en el que la manga interna (24) y la
envolvente de manga (22) no estan unidas la una a la otra por unién de materia.

4. Dispositivo (2) de acuerdo con una de las reivindicaciones precedentes, en el que la manga interna se compone
de un material mas duro que el de la envolvente de manga (22), en particular de poliamida.

5. Dispositivo (2) de acuerdo con la reivindicacion 1, en el que la envolvente de manga (22) se compone de un
elastomero termoplastico.

6. Dispositivo (2) de acuerdo con una de las reivindicaciones precedentes, en el que una capa de separacion (26),
en particular un bandaje, esta aplicada entre la envolvente de manga (22) y la manga interna (24).

7. Dispositivo (2) de acuerdo con una de las reivindicaciones precedentes, en el que la envolvente de manga (22)
esté alejada de la manga interna (24) del lado del extremo y una pieza parcial de la manga interna (24), por lo tanto,
estd realizada en forma de elemento de acoplamiento por enchufe (30) para la union con la unidad de
procesamiento.

8. Dispositivo (2) de acuerdo con la reivindicacion 7, en el que el paguete de mangas (10) esta guiado con la ayuda
de al menos un elemento de guia (6) en una parte portadora del dispositivo (2), en particular en un brazo de robot (4)
y adicionalmente un elemento de retencién (18) para la descarga de traccion para la manga de alimentacion (14)
esta fijado a la parte portadora (4), que se acopla por apretamiento alrededor de la envolvente de manga (22) en la
zona del elemento de acoplamiento por enchufe (30).

9. Dispositivo (2) de acuerdo con la reivindicacion 8, que esta realizado en forma de robot industrial con una
pluralidad de ejes, en el que el elemento de retencion (18) esta fijado en una brida (16) entre un brazo de robot (4) y
una mano de robot.

10. Dispositivo (2) de acuerdo con una de las reivindicaciones precedentes, en el que el paguete de mangas (14)
comprende, como conductos de alimentacién, unos conductos de mando, unas mangas de fluido y/o unos conductos
de alimentacion eléctricos y, de modo adicional, como elemento de guia, esta provista una unidad de compensacion
de longitud (6) con un resorte de recuperacion (8) para una compensacion automatica de longitud del paquete de
mangas (10) en caso de un desplazamiento del dispositivo (2).

11. Dispositivo (2) de acuerdo con una de las reivindicaciones precedentes, en el que la manga interna (24) presenta
una seccion transversal interna poligonal y particularmente en forma de T.

12. Manga de alimentacion (14) para unos elementos de unién, que comprende una seccién transversal interna
adaptada al contorno de seccion transversal de los elementos de unién para una guia deslizante de los elementos
de unidn, caracterizada por una manga interna (24) incorporada en una envolvente de manga (22) de materia
plastica, donde dicha manga interna presenta la seccion transversal interna adaptada al contorno de seccion
transversal de los elementos de unién.
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