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DESCRIPCION
Aparato y sistema para la limpieza externa de recipientes para sustancias sueltas.

ANTECEDENTES DE LA INVENCION

[0001] La presente invencion se refiere a un aparato y un sistema de limpieza que son adecuados para eliminar
suciedad o sustancias contaminantes que se han adherido a la superficie externa de recipientes, en particular
recipientes para sustancias sueltas, destinados a plantas de apertura y vaciado automatico.

[0002] Para los fines de la presente descripcion, el término "recipiente” se define como cualquier tipo envase de bolsa,
caja, rigido o flexible hecho de papel, cartén, tela, plastico o una combinacién de las mismas. Ademas, la sustancia
suelta dentro de los recipientes puede ser de cualquier tipo; por ejemplo, puede consistir en suciedad, granular, liquida o
sustancias pastosas. Por ultimo, los recipientes pueden limpiarse rociando cualquier tipo de liquido, gas o fluido en
suciedad, por ejemplo, aire, agua, gas o liquidos esterilizantes, gas o liquidos desinfectantes, suciedads fluidizantes en
general, o combinaciones de los mismos, en funcién del tipo del recipiente, del material con el que se ha fabricado el
recipiente, y / o de la sustancia suelta contenida en el mismo.

[0003] El aparato y el sistema de limpieza segln la invencion se prestan para aplicarse a cualquier campo tecnoldgico,
por ejemplo, al sector alimentario, quimico, industrial, es decir, en todos los casos en que los recipientes, antes de
vaciarse automaticamente, deben lavarse o limpiarse para garantizar condiciones adecuadas para evitar que la
suciedad o las sustancias contaminantes que se han adherido a la superficie externa de los recipientes durante su
transporte y / o almacenamiento puedan mezclarse, durante la apertura automética de los recipientes, con la sustancia
contenida en ellos; y contaminar dicha sustancia.

TECNICA ANTERIOR

[0004] Como ya se ha mencionado, los recipientes para sustancias sueltas, tales como bolsas, cajas o similares, antes
de abrirse y vaciarse autométicamente, tienen que lavarse y / o limpiarse adecuadamente para evitar que la suciedad o
sustancias extrafias, que se han adherido a la superficie externa de los recipientes, durante la apertura y el vaciado
puedan contaminar la sustancia o el producto contenido en ellos, o dispersarse hacia el ambiente externo.

[0005] Actualmente, para la limpieza de recipientes, en general, se sigue un procedimiento manual, usando cepillos,
chorros de agua o aire a presion en cada recipiente individual, antes de abrir.

[0006] La limpieza manual de los recipientes, ademas de requerir mucho tiempo, no garantiza un grado exhaustivo de
higiene y limpieza, y una proteccién adecuada del entorno externo, afectando negativamente al ciclo de trabajo y a los
sistemas de apertura automatica.

[0007] El uso de transportadores simples provistos de boquillas de pulverizaciéon no resolveria en si el problema de la
automatizacion, evitando la recontaminacion de los recipientes y la dispersién de sustancias contaminantes en el
entorno externo.

[0008] Ademaés, la tendencia actual de aumentar la productividad de las plantas automéaticas para abrir recipientes
requiere soluciones y dispositivos de limpieza automaticos que son extremadamente versétiles y que pueden satisfacer
las mas diversas necesidades.

[0009] US 2007/056612A1 divulga una lavadora de tinel, particularmente para articulos de limpieza usados en el
cuidado de animales de laboratorio, que incluye vias de escape de fluido y cortinas de pared doble separadas para
aislar camaras del tunel; la lavadora de tanel también incluye un colector de aire para secar uniformemente los articulos.

[0010] DE 4332857A1 describe un aparato de limpieza de semiconductores que incluye una parte de limpieza para
limpiar una oblea, una parte de limpieza de obleas para limpiar con agua la oblea limpiada y una parte de secado para
secar la oblea limpiada con agua.

OBJETOS DE LA INVENCION

[0011] Un objeto de la presente invencién es por lo tanto proporcionar un aparato que sea adecuado para la limpieza
externa de recipientes para sustancias sueltas, lo que requiere un alto grado de automatizacion, minimizando, si no
eliminando por completo cualquier riesgo de contaminacion del medio ambiente y del producto durante la apertura y el
vaciado de los recipientes.
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[0012] Un objeto adicional de la invencién es proporcionar un sistema adecuado para la limpieza externa de recipientes,
gue es extremadamente versatil y puede permitir un alto grado de productividad.

[0013] Otro objeto de la invencién es proporcionar un sistema para la limpieza externa de recipientes, como se
menciond anteriormente, que permita ejecutar sucesivos pasos de limpieza usando el mismo fluido de limpieza, o
usando diferentes fluidos de limpieza, dependiendo de las caracteristicas de los recipientes a limpiar y sobre la
naturaleza de la sustancia suelta que contienen.

BREVE DESCRIPCION DE LA INVENCION

[0014] Los objetos mencionados anteriormente se pueden conseguir con un aparato adecuado para la limpieza externa
de recipientes para sustancias sueltas, de acuerdo con la reivindicaciéon 1, respectivamente con un sistema segin la
reivindicacion 7.

BREVE DESCRIPCCI'N DE LOS DIBUJOS

[0015] El aparato y el sistema para la limpieza externa de recipientes, de acuerdo con la presente invencion, se
explicaran con mayor detalle a continuacion, con referencia a los dibujos adjuntos, en los que:

Figura 1 muestra esquematicamente una vista en planta del aparato de limpieza;

Figura 2 es una seccion longitudinal segun la linea 2-2 de la figura 1, en combinacion con un robot automatico
para retirar y transferir los recipientes;

Figura 3 muestra un sistema de limpieza dual que comprende dos aparatos de limpieza que estan uno junto al
otro y funcionalmente integrados;

Figura 4 muestra un sistema de limpieza de tipo giratorio;

Figura 5 muestra un sistema de limpieza de estacién mdultiple de tipo tunel que no cae dentro del alcance de las
reivindicaciones.

DESCRIPCION DETALLADA DE LA INVENCION

[0016] Con referencia a las figuras 1 y 2, se describirdn ahora las caracteristicas generales de un aparato de limpieza
de acuerdo con la invencidn, adecuadas para limpiar bolsas que contienen productos sueltos; sin embargo, debe
entenderse que lo que se dira a continuacion con referencia a la limpieza de bolsas en general se aplica a la limpieza
externa de cualquier tipo de recipiente. Como se muestra, el aparato de limpieza 10 segun el ejemplo en las figuras 1y
2 comprende una mesa 13 para soportar una bolsa 12, en combinacién con un robot 11 para mover bolsas sucias para
limpiar desde un palé y para transferir las bolsas sucias a la mesa de soporte 13. La mesa de soporte 13 para la bolsa
12 a limpiar puede configurarse de cualquier manera siempre que sea adecuada para permitir que la bolsa 12 se limpie
por una pluralidad de chorros de un fluido dirigido hacia arriba, a través de una pluralidad de aberturas de paso de la
mesa de soporte 13; a este respecto, la mesa de soporte 13 puede consistir en una rejilla metalica resistente o puede
comprender una pluralidad de orificios en una zona de pulverizacién para limpiar las bolsas 12, indicada
esquematicamente por la referencia 14 en la figura 1, o puede consistir en rodillos inactivos o accionados, o de una
mesa de cepillos configurada para permitir que se pulverice un fluido de limpieza.

[0017] Todavia con referencia a las figuras 1 y 2, el dispositivo 11 para retirar y transferir las bolsas 12 se ha
representado esquematicamente en forma de un robot;

[0018] La mesa 13 para soportar y limpiar las bolsas 12 esta soportada por una tolva 15 para recoger el fluido de
limpieza y las sustancias contaminantes que caen, arrastradas por el fluido, en cuyo caso se eliminan mediante chorros
de fluido durante una etapa de limpieza para las bolsas. Si el fluido de limpieza es un liquido, la tolva 15, ademés de
recoger el sedimento, también se usa para contener el exceso de liquido; si se desea, en ciertos casos, la tolva 15 para
recoger el fluido de limpieza y las sustancias contaminantes puede operar en un ligero estado de vacio conectando la
tolva 15 a un dispositivo de succion de aire adecuado.

[0019] Dentro de la tolva 15, en la zona de pulverizacion 14 y la mesa 13 que soporta las bolsas 12, se proporcionan
una pluralidad de boquillas de pulverizacion inferiores 16 orientadas hacia arriba y se conectan a una fuente adecuada
17 de un fluido de limpieza presurizado del tipo referido previamente; los chorros presurizados de fluido que salen de las
boquillas 16, a través de las mallas de la rejilla o aberturas de la mesa 13, estan dirigidos hacia arriba contra la
superficie inferior y lateral de la bolsa 12, eliminando la suciedad y las sustancias contaminantes arrastradas por el fluido
hasta que caigan en la tolva debajo. Ademas de las boquillas 16 de pulverizacion inferiores, es posible proporcionar una
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pluralidad de boquillas 18 de pulverizacién superiores orientadas hacia abajo, para limpiar el lado de la bolsa 12 que
mira hacia arriba. Las toberas de pulverizacion superiores 18 estan fijadas a un lado de un cabezal de sujecion 19 para
retirar las bolsas 12, estando el cabezal de sujecion 19 fijado al brazo articulado del robot 11. El cabezal de sujecién 19
puede ser de cualquier tipo, por ejemplo, un cabezal mecénico o neumatico que se puede mover vertical y/o
horizontalmente, como se muestra.

[0020] Ademas de la limpieza con chorro de fluido de las bolsas 12, el aparato de limpieza 10 puede estar provisto
opcionalmente de uno o mas dispositivos mecdanicos de limpieza; en el caso mostrado en la figura 2, un primer
dispositivo mecéanico de limpieza 20 representado esquematicamente en el lado frontal de la mesa de soporte 13, que
consiste, por ejemplo, en un cepillo giratorio, y un segundo dispositivo mecéanico de limpieza en el lado posterior de la
mesa 13, por ejemplo, que consiste en un cepillo giratorio 21 fijado al vastago de un actuador lineal o cilindro neumatico
22; de este modo, el cepillo 21 puede moverse longitudinalmente en contacto con la bolsa 12. Alternativamente a o en
combinacioén con los dispositivos mecanicos de limpieza mostrados, se puede usar cualquier otro dispositivo mecanico
de limpieza.

[0021] Se ha especificado que el aparato de limpieza de acuerdo con la presente invencion, ademéas de evitar la
contaminacion de la sustancia contenida en la bolsa 12, también debe ser capaz de evitar recontaminacion de la bolsa o
recipiente 12 durante la etapa de limpieza, y para evitar la dispersion de sustancias contaminantes externamente; asi,
de acuerdo con otra caracteristica del aparato de limpieza 10, por encima de la mesa 13 para soportar y limpiar las
bolsas 12, se proporcionan medios de succion de aire a lo largo de los bordes periféricos de la mesa de soporte 13 para
las bolsas.

[0022] En el caso mostrado en las figuras 1 y 2, los dispositivos de aspiracion de aire consisten en paredes de
aspiracion 23 que se extienden hacia arriba en los dos lados longitudinales y en el lado transversal posterior de la mesa
13, formando una barrera de proteccion.

[0023] Por ejemplo, las paredes de succion 23 pueden consistir en paredes huecas, que tienen en el lado interno
orientado hacia la zona de limpieza 14 provista de orificios de succién o ranuras 24, como se muestra en la figura 2; las
paredes huecas 23, arriba o en un lado externo tienen un orificio 25 para la conexion a un sistema de conductos de
aspiracion. Por Ultimo, en la figura 1, con referencia 26 se indican dos barras laterales para centrar las bolsas 12 en la
mesa 13, en la zona de limpieza 14.

[0024] EI funcionamiento del aparato de limpieza descrito es brevemente como sigue: el robot 11, después de retirar
una bolsa sucia 12, deposita la bolsa sucia 12 en la zona de limpieza 14 de la mesa de soporte 13; durante la insercion
de la bolsa 12, el lado inferior de la misma puede limpiarse parcialmente con el cepillo 20, si esta presente.

[0025] Una vez que la bolsa 12 ha sido depositada sobre la mesa 13 y liberada por el cabezal de sujecién 19 del robot
11 en la zona de limpieza 14, tanto las boquillas de pulverizacion inferiores 16 como las boquillas de pulverizacion
superiores 18 se activan, esta Ultima moviéndose por medios del brazo articulado del robot 11; obviamente, la secuencia
de accionamiento de las boquillas de pulverizacion inferior y superior también puede ser diferente de la secuencia de
accionamiento mencionada anteriormente. Mientras se pulveriza el fluido de limpieza, el cepillo giratorio 21 puede
moverse mediante el actuador 22.

[0026] Una vez que se han activado las boquillas de pulverizacion 16 y / 0 18, el fluido de lavado que se pulveriza contra
la bolsa 12 a una cierta presion, elimina toda la suciedad y las sustancias contaminantes que se han adherido con el
tiempo o se han depositado en la bolsa, que son arrastradas por el fluido de limpieza para caer dentro de la tolva de
recogida 15. Durante la etapa de pulverizacién del fluido de limpieza, las paredes de succion de aire 23 se activan,
evitando que la suciedad o las sustancias contaminantes suspendidas en el aire puedan caer y contaminar huevamente
la bolsa 12 o el exterior.

[0027] Cuando finaliza la operacién de limpieza de una bolsa 12, el robot 11 se acciona de nuevo para retirar la bolsa
limpia y depositar la bolsa en un punto de recogida, desde el que se mueve a una etapa posterior de apertura y vaciado;
en este punto, el ciclo operativo puede comenzar de nuevo para limpiar otra bolsa 12.

[0028] Como se menciond anteriormente, el aparato de limpieza descrito permite un alto grado de integracion y
automatizacion para reducir significativamente los tiempos de trabajo; esto se puede ilustrar con referencia a los
ejemplos de las figuras restantes.

[0029] En la figura 3 se ha mostrado un sistema que comprende dos estaciones de limpieza 10A y 10B que estan una al
lado de la otra, que consisten en aparatos de limpieza similares a o completamente idénticos a los de las figuras 1y 2;
asi también en la figura 3 los mismos numeros de referencia se han usado para indicar partes similares o equivalentes.
Por razones de simplicidad de dibujo, en la figura 3 no se ha mostrado que el robot 11 sirva alternativamente a las dos
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estaciones 10A y 10B, como se explicé anteriormente. Ademas, en la figura 3 con 30 y 31, se ha indicado el punto de
eliminacion y / o deposicién para las bolsas 12A 'y 12B.

[0030] El método operativo del sistema de limpieza de la figura 3 es completamente similar al del aparato de las figuras
1y 2, con la Unica diferencia de que ahora se usa un solo robot 11 para servir en secuencia las dos estaciones de
limpieza 10A y 10B, permitiendo de esta manera un mayor grado de automatizacién y una consecuente reduccion del
ciclo de trabajo. En resumen, el sistema funciona de la siguiente manera: como se mencioné anteriormente, un solo
robot que no se muestra, para mover y transferir las bolsas 12, retira una bolsa 12A del punto de extraccién 30 y coloca
la bolsa 12A en la zona de pulverizacion 14 de la estacién 10A, donde se somete a limpieza mediante chorros de gas 'y /
o liquido, y a una posible accion de cepillado mecanico, dependiendo del tipo de bolsa y / o del contenido de la misma,;
durante la operacién de limpieza, el suciedad o posibles sustancias contaminantes se desprenden de la bolsa, la
mayoria cae en la tolva 15 debajo, con el propio fluido de limpieza, y parcialmente, si estan presentes en el aire, son
aspiradas por las paredes 23.

[0031] El robot, después de tomar y posicionar una bolsa sucia 12A en la estacion de limpieza 10A alineada axialmente,
retira inmediatamente después una bolsa limpia 12B de la estacion 10B, que mientras tanto ha completado las
operaciones de limpieza, y después de depositar la bolsa, reemplaza la bolsa limpia con una bolsa nueva a limpiar.

[0032] Durante la etapa de eliminacion y sustitucion de una bolsa limpia 12B, se completa la operacion de limpieza de la
bolsa 12A en la estacion 10A; luego el robot retira la bolsa limpia de la estacion 10A y reemplaza la bolsa limpia con una
bolsa nueva a limpiar. Las operaciones de retirada y limpieza de las bolsas 12A y 12B se repiten luego en secuencia en
las dos estaciones 10A y 10B, como se describe previamente. La figura 4 muestra una segunda solucién, relacionada
todavia con un sistema de limpieza doble, en la que las dos estaciones 10A y 10B estan alineadas axialmente y estan
integradas en una Unica estructura 32 giratoriamente alrededor de un eje vertical 33 operativamente conectado a un
actuador giratorio 34; también en la figura 4, los mismos numeros de referencia que en las figuras anteriores se han
usado para indicar partes similares o equivalentes. La estructura de soporte 32 de las dos estaciones de limpieza 10A y
10B puede girar en una sola direccion o alternativamente en las dos direcciones opuestas, proporcionando en ambos
casos un distribuidor giratorio adecuado que conecta las boquillas 16 a una fuente de fluido presurizado de limpieza.
También en este caso, se puede proporcionar como en los casos anteriores un Unico robot para retirar y transferir las
bolsas, que no se muestra, ademas, ambas estaciones de limpieza 10A y 10B pueden estar provistas opcionalmente de
dispositivos mecanicos de limpieza, por ejemplo del tipo de rodillo, como en los casos anteriores. El funcionamiento del
sistema de limpieza de la figura 4 es sustancialmente similar al de la figura 3, con la Unica diferencia de que ahora se
cargan las bolsas o recipientes sucios, y las bolsas o recipientes limpios se descargan con la estructura de soporte 32
de las dos estaciones de limpieza. 10A y 10B que esta estacionario y en una posicion alineada con el dispositivo de
carga y descarga, mientras que la operaciéon de limpieza puede iniciarse y hacerse continuar durante la rotacion.
También en este caso, aumenta la productividad y la versatilidad del sistema, lo que permite en todos los casos
alcanzar los objetos deseados. La Figura 5 muestra una solucién adicional en la que las bolsas individuales 12 se
mueven a lo largo de un camino de limpieza en un sistema de tipo tanel, que comprende una pluralidad de estaciones
de limpieza sucesivas 10A, 10N, en cada una de las cuales puede realizarse una operacion de limpieza, lavado y
esterilizacion determinada con un fluido gaseoso y / 0 en suciedad adecuado, segun el caso.

[0033] También en este Ultimo caso, el sistema de limpieza es servido por un solo robot para retirar y transferir las
bolsas, que no se muestra, que carga las bolsas sucias en un extremo A de la linea de limpieza y descarga las bolsas
limpias en el otro extremo B; de nuevo en la figura 5 los mismos numeros de referencia se han utilizado para indicar
partes que son similares o equivalentes a las de las figuras anteriores. A este respecto, como se muestra en la figura 5,
la linea de limpieza se extiende a lo largo de una trayectoria en forma de U, es decir, una trayectoria que comprende
una primera porcion lineal 35A a lo largo de la cual las bolsas 12 avanzan en una direccion mediante un primer
transportador 36A, por ejemplo del tipo de rodillo, y una segunda porcion lineal 35B, a lo largo y paralela a la anterior, a
lo largo de la cual las bolsas 12 avanzan en una direccién opuesta a la anterior, por ejemplo mediante un segundo
transportador de rodillos 36B; los rodillos de los dos transportadores 36A y 36B, de una manera que se conoce per se,
estan conectados operativamente a una unidad de reduccion impulsada por una cadena adecuada u otro tipo de
transmision, que no se muestra.

[0034] Las bolsas 12 pueden transferirse desde la porcién 35A a la porcion 35B del sistema de limpieza de cualquier
manera, por ejemplo mediante un transportador transversal 37 del tipo de correa, o de otra manera.

[0035] Nuevamente, estan provistas periféricamente las paredes de succion de aire 23 en los lados externo e interno de
las dos partes 35A y 35B de la linea de limpieza, como se muestra, utilizando nuevamente los mismos ndmeros de
referencia para indicar partes similares o equivalentes.

[0036] En la figura 5, se han mostrado tres estaciones de limpieza 10 a lo largo de cada porcion 35A y 35B que
proporcionan boquillas de pulverizacion 16 y tolvas para recoger el fluido y los contaminantes independientes para cada
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estacion de limpieza alineada axialmente, o comun a varias estaciones 10, dependiendo de requisitos y necesidades de
disefio.

[0037] El funcionamiento del sistema de limpieza de la figura 5 es brevemente como sigue: las bolsas sucias 12 se
cargan individualmente en el extremo delantero A de la primera porcion de la linea 35A, y luego se hacen avanzar por el
transportador de rodillos 36A, a través de las tres estaciones de limpieza 10 donde se lavan y limpian con un mismo o
con diferentes tipos de fluidos de limpieza, sometiéndose a un posible cepillado en la estacién de limpieza intermedia
alineada axialmente por medio de uno o mas cepillos giratorios 21.

[0038] Las bolsas individuales 12, ya parcialmente limpiadas, cuando llegan al extremo posterior de la primera porcion
de linea 35A, opuesta al extremo de carga, se transfieren mediante el transportador de cinta transversal 37 al extremo
posterior de la segunda porciéon de linea de limpieza 35B a lo largo de la cual se hacen avanzar por el segundo
transportador de rodillos 36B, en una direccién opuesta a la conexion previa. Mientras que las bolsas individuales 12
avanzan a lo largo de la segunda parte de la linea 35B, se someten a tratamientos de limpieza adicionales en las
diversas estaciones de pulverizacion 10, alcanzando la estacion de descarga final 10N.

[0039] Estéa claro que, dependiendo del tipo de bolsa o recipiente 12, del material con el que estd hecha la bolsa o
recipiente 12, del tipo de sustancia, ya sea liquida, en suciedad o en estado pastoso, contenida en las bolsas o
recipientes individuales 12, y del tipo de suciedad o contaminante a limpiar, cada porcion 35A y 35B de la linea de
limpieza comprende un nimero mayor o0 menor de estaciones 10 que las mostradas, proporcionando un nimero y tipo
de boquillas de pulverizaciéon que son iguales o diferentes para cada estacion 10 de limpieza alineada axialmente,
dependiendo de las diferentes necesidades con respecto a la limpieza de las bolsas o recipientes 12.

[0040] Lo que se ha dicho y se muestra con referencia a los ejemplos de las figuras adjuntas se ha proporcionado a
modo de ejemplo ilustrativo de las caracteristicas técnicas del aparato de limpieza 10, y de todo el sistema; en
consecuencia, se pueden realizar otras modificaciones o variaciones al aparato de limpieza de la figura 1 o a las
estaciones de limpieza individuales de todo el sistema, sin apartarse de las reivindicaciones.
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REIVINDICACIONES

1. Un aparato (10) adecuado para la limpieza externa de recipientes (12) para sustancias sueltas, en el que la superficie
externa de los recipientes (12) esta contaminada por suciedad y / o sustancias contaminantes que deben eliminarse
antes de abrir los recipientes (12), que comprende:

una mesa (13) que soporta los recipientes que tiene al menos una zona de pulverizacion (14) para un fluido de
limpieza configurada con una pluralidad de aberturas de paso del fluido;

una pluralidad de boquillas de pulverizacion inferiores (16) del fluido de limpieza, debajo de la zona de
pulverizacién (14") de la mesa de soporte (13) para los recipientes (12);

una tolva (15) para recoger fluido de limpieza, suciedad y / o el contaminante eliminado de los recipientes (12);
y

paredes laterales protectoras y aspirantes (23), dispuestas periféricamente en la mesa de soporte (13) para los
recipientes (12), boquillas pulverizadoras superiores (18) para un fluido limpiador, en posiciéon encima de la
mesa de soporte (13) para los recipientes (12),

caracterizado porque las toberas pulverizadoras superiores (18) estan soportadas de forma movil a lo largo de la zona
de pulverizacion (14) de la mesa de soporte (13) para los recipientes (12), se proporciona un robot (11) para retirar y
transferir los recipientes (12) , las toberas de pulverizacién superiores (18) estan fijadas a un lado de un cabezal de
sujecion (19) para extraer los recipientes (12), estando el cabezal de sujecién (19) fijado a un brazo articulado del robot
(12).

2. El aparato (10) adecuado para la limpieza externa de recipientes (12) segun la reivindicacion 1, caracterizado
porque comprende al menos un dispositivo mecanico (20, 21) para limpiar los recipientes (12).

3. El aparato (10) adecuado para la limpieza externa de recipientes (12) segun la reivindicacion 2, caracterizado
porque el dispositivo de limpieza mecénico (21) es movil longitudinalmente a la mesa de soporte (13) para los
recipientes (12).

4. El aparato (10) adecuado para la limpieza externa de recipientes (12) de acuerdo con una cualquiera de las
reivindicaciones 1 a 3, caracterizado porque las paredes protectoras (23) consisten en paredes huecas, un lado de las
paredes protectoras (23) que enfrenta la zona de pulverizacion (14) estando configurado con una pluralidad de
aberturas de succion de aire (24).

5. El aparato (10) adecuado para la limpieza externa de recipientes de acuerdo con una cualquiera de las
reivindicaciones 1 a 4, caracterizado porque comprende elementos de centrado (20) para centrar los recipientes (12)
en la zona de pulverizacién (14).

6. El aparato (10) adecuado para la limpieza externa de recipientes (12) segun la reivindicacion 1, caracterizado
porque la tolva (15) esta operativamente conectada a un dispositivo de aspiracion de aire.

7. Un sistema adecuado para la limpieza externa de recipientes (12) para sustancias sueltas, en el que la superficie
externa de los recipientes (12) esta contaminada por suciedad y / o por sustancias contaminantes que deben eliminarse
antes de abrir los recipientes (12), que comprende:

primera y segunda mesas (13) que soportan los recipientes que tienen al menos una zona de pulverizacion (14)
para un fluido de limpieza configurada con una pluralidad de aberturas de paso del fluido;

una pluralidad de boquillas de pulverizacion inferiores (16) del fluido de limpieza, debajo de la zona de
pulverizacion (14") de cada mesa de soporte (13) para los recipientes (12);

una tolva (15) para recoger fluido de limpieza, suciedad y / o el contaminante eliminado de los recipientes (12);
y paredes laterales (23) de proteccion y succién de aire, dispuestas periféricamente en cada mesa (13) de
soporte para los recipientes (12),

boquillas de pulverizacién superiores (18) para un fluido de limpieza, en posicién encima de la mesa de soporte
(13) para los recipientes (12), caracterizado porque las boquillas de pulverizacion superiores (18) estan
soportadas de forma movil a lo largo de la zona de pulverizaciéon (14) de la mesa de soporte (13) para los
recipientes (12), en donde

esta provisto un robot (11) para retirar y transferir los recipientes (12) hacia y desde las mesas (13), y en el que las
boquillas de pulverizacién superiores (18) estan fijadas a un lado de un cabezal de sujecién (19) para retirar los
recipientes (12), estando el cabezal de sujecion (19) fijado a un brazo articulado del robot (11).
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8. El sistema adecuado para la limpieza externa de recipientes de acuerdo con la reivindicacién 7, caracterizado
porgue comprende una primera y al menos una segunda mesa de soporte (13) dispuestas paralelamente una al lado de
la otra.

9. El sistema adecuado para la limpieza externa de recipientes (12) de acuerdo con la reivindicacién 7, caracterizado
por comprender una primera y una segunda mesa de soporte alineadas axialmente (13), donde dichas mesas de
soporte (13) estan integradas en una estructura giratoria (32) de acuerdo con un eje vertical (33).
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