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DESCRIPCION
Robot de cocina de funcionamiento electromotor

La invencion se refiere a un robot de cocina de funcionamiento electromotor con un recipiente de mezclado y un
mecanismo mezclador en el recipiente de mezclado, dado el caso con un elemento de calentamiento, ademas con
una memoria volatil o no volatil, en la que pueden almacenarse archivos Utiles para su aplicacion, estando previsto
ademas en el robot de cocina un altavoz y pudiendo utilizar un archivo para la generacién de ruido por medio del
altavoz, por ejemplo para la emisién de voz o musica o sonido.

Se conocen los robots de cocina del tipo en cuestién. Sirven en particular en el sector doméstico para el
procesamiento de alimentos, mas preferiblemente también para la preparacién de comidas. Para ello, los robots de
cocina de este tipo estan dotados de un recipiente que preferiblemente puede extraerse del robot de cocina, en el
que se produce la preparacién. Un recipiente de este tipo presenta en una configuracion conocida en el lado de base
un mecanismo mezclador, que puede accionarse a través de un motor eléctrico previsto en el robot de cocina.
Ademas, a este respecto se conoce calentar el recipiente de mezclado directamente o también los alimentos
situados en el mismo indirectamente, en particular para la coccion correspondiente de alimentos.

A modo de ejemplo se remite en este caso al documento DE 10210442 A1.

Ademas se conocen robots de cocina que presentan una memoria volatil o también no volatil, memoria en la que
pueden almacenarse archivos. Tales archivos se utilizan por ejemplo para ejecutar recetas, ajustandose ademas por
ejemplo tras una llamada de orden correspondiente mediante el archivo llamado diferentes parametros, como por
ejemplo un numero de revoluciones del mecanismo mezclador y/o una temperatura de calentamiento y/o un intervalo
de tiempo.

Por el documento US 2003/0179645 A1 se conoce un robot de cocina, en el que durante el funcionamiento del robot
de cocina, para indicarlo, se emite un ruido. Por el documento US 2005/0068846 A1 se conoce emitir un ruido en un
robot de cocina, cuando se ha ejecutado completamente una rutina programada previamente, deben afadirse
ingredientes o cuando un usuario aprieta un botén de accionamiento.

El documento US 2010/0270285 A1 da a conocer un robot de cocina con una emisiéon de ruido, concretamente una
emision de voz. Se conoce algo similar también por el documento WO 2014/083029 A1.

Teniendo en cuenta el estado de la técnica mencionado anteriormente, la invencion se plantea el objetivo de
proporcionar un robot de cocina con una emisién de ruido orientada al usuario, por ejemplo una emisién de voz o
musica o sonido.

Este objetivo se alcanza con el objeto de la reivindicacion 1, que se basa en que por una respuesta de un detector
de movimiento dispuesto en el robot de cocina, configurado como sensor de proximidad puede activarse una
emision.

Con respecto al detector de movimiento esta previsto un sensor de proximidad en el robot de cocina, en particular en
la zona de la carcasa del robot de cocina, que mas preferiblemente controla una zona préxima del robot de cocina.
Asi, preferiblemente esté prevista una zona proxima de 100 cm o menos, mas preferiblemente 50 cm o menos, zona
en la que puede detectarse un movimiento. Un movimiento de este tipo en la zona controlada lleva preferiblemente a
la emision de un ruido en forma de emision de voz o musica o sonido. Segln esta configuracién de manera
correspondiente se produce una emision de ruido, cuando por ejemplo el usuario se acerca al robot de cocina, para
por ejemplo controlar una operacion de coccidn. Asi, en este momento, por ejemplo por emision de voz puede
indicarse la siguiente etapa de preparacién y/o un tiempo de funcionamiento restante del proceso de coccién.

Ademas puede estar previsto que la emision esté acoplada a una seleccion de tiempo previamente ajustada con
respecto a una actividad del mecanismo mezclador y/o de calentamiento y que se produzca dentro del intervalo de
tiempo seleccionado en un instante determinado.

También puede estar previsto que con una emision de voz producida con el mecanismo mezclador en marcha se
reduzca un nimero de revoluciones del mecanismo mezclador.

Ademas puede estar previsto que el robot de cocina presente un dispositivo de supresion del ruido, que en funcion
de una generacion de ruido del robot de cocina genere contrarruidos.

Ademas puede estar previsto que el robot de cocina presente un dispositivo de reconocimiento, para el
reconocimiento de un usuario humano, pudiendo realizar al mismo tiempo con respecto a una vista en planta un
reconocimiento de la posicion del usuario con respecto al robot de cocina.
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También es posible una transmision de informacion del robot de cocina al usuario cuando por ejemplo no existe
contacto visual con el robot de cocina. La transmisién de informacién se produce de manera acustica segun la
emisién de ruido. Para ello en el robot de cocina estéd dispuesto el al menos un altavoz. En una configuracién
adicional pueden estar previstos varios de estos altavoces a través de los que al mismo tiempo, alternativamente
con un desplazamiento en el tiempo se emite un ruido correspondiente. También existe la posibilidad con la
disposicién de varios altavoces, de emitir a través de cada altavoz un ruido por separado.

Ademas, en particular por la posibilidad de una emisién de voz es posible una transmisiéon de informacién para
usuarios con alguna discapacidad, en particular usuarios con discapacidad visual.

En este sentido, una emisiéon de voz puede estar configurada de tal modo que al usuario se le proporcionen por
ejemplo indicaciones almacenadas para manejar el robot de cocina y/o para una ejecucion de una receta, dado el
caso también informes de estado. Como archivo para la generacién de ruido también puede estar almacenada una
pieza de musica o similar, por ejemplo en formato MP3. Una emisién de musica puede producirse por ejemplo
durante una operacién de ejecucion del robot de cocina. Emisiones de sonido son por ejemplo un tono en forma de
timbre o un tono en forma de gong.

En una configuracion méas preferida esta previsto que la emision pueda activarse a través del altavoz mediante
contacto o activacion de un elemento de mando del robot de cocina. Este tipo de elementos de mando sirven en
particular para el control indirecto o directo de componentes electrénicos del robot de cocina, por ejemplo para el
control de un elemento de calentamiento o de un mecanismo mezclador en el recipiente de mezclado, ademas
también por ejemplo para ajustar una duracion de tiempo de la activacion del mecanismo mezclador y/o del
elemento de calentamiento. En el sentido de la invencidon una pantalla tactil también es un elemento de mando,
como se conoce por ejemplo por el documento DE 10 2011 052 405 A1. Mediante una pantalla tactil de este tipo es
posible preferiblemente tanto un control de los componentes electronicos como mas preferiblemente una seleccién
de recetas almacenada.

En este sentido, la emisién del ruido puede activarse preferiblemente a consecuencia de un contacto o activacion del
elemento de mando. Asi, por ejemplo con la activacion de un elemento de mando para encender el mecanismo
mezclador puede estar combinado un aviso, que indica una tapa dado el caso no bloqueada para el recipiente de
mezclado. Este aviso puede ser por ejemplo una emisién de voz concreta, alternativamente una emision de sonido
en forma de tono de aviso. Ademas, por ejemplo en funcién de una receta seleccionada a partir de la base de datos
de recetas puede emitirse un archivo de musica relacionado con la misma. Ademas de la informacion al respecto
sobre recetas nuevas o recetas relacionadas, a través de variantes de recetas es posible por ejemplo también
informacién general con respecto a recetas e ingredientes. Ademas, en particular en relacion con una emision de
voz son posibles anécdotas con determinadas recetas. Informacion general puede ser por ejemplo aquélla que da
informacién sobre la zona de cultivo de determinados ingredientes, por ejemplo especias o da informacién sobre
determinados efectos de determinados ingredientes en el fisico del ser humano.

Preferiblemente se emite informacién general por ejemplo en periodos de tiempo, en los que el robot de cocina esta
ocupado con la preparacién (por ejemplo una operacién de coccién o una fase de calentamiento) de alimentos o en
momentos en los que el usuario tiene que realizar operaciones manuales propias fuera del robot de cocina. Como
informacién pueden emitirse por ejemplo también consejos para recetas o para la limpieza o el mejor manejo del
aparato.

En una configuracion mas preferida la informacion, por ejemplo consejos en forma de emisiones de voz, en
particular con respecto a un manejo general, se emite en menor medida segin aumenta la frecuencia de manejo. De
manera correspondiente en este caso se produce un almacenamiento dependiente de la aplicaciéon o del manejo de
la frecuencia de las operaciones del robot de cocina realizadas por el usuario. Dado el caso, divididas segun las
operaciones o los usos del recipiente de mezclado en el caso de una funcion turbo, con un nimero de revoluciones
de mezclado normal y/o en caso de utilizar el accesorio Varoma.

También pueden repetirse emisiones de ruido, en particular emisiones de voz, segun lo desee el usuario, asi por
ejemplo segun el contacto o la activacién correspondiente de un elemento de mando disefiado en funcién de esto.

En el caso de recetas realizadas o solicitadas regularmente puede disminuir la cantidad de posibles consejos en
forma de emisiones de voz a lo largo del tiempo.

En este contexto ademas es ventajoso que, como se prefiere adicionalmente, pueda activarse una emisién en
funcién de un estado operativo determinado del robot de cocina. Un estado operativo de este tipo es por ejemplo el
encendido del robot de cocina, dado el caso a partir de un estado de espera. Otros estados operativos en el sentido
de la invencion son por ejemplo una fase de mezclado o una fase de calentamiento, ademds en particular una fase
dentro de una ventana de tiempo que se predetermina mediante programacion o por el usuario.
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Un estado operativo de este tipo también puede ser una configuracién del robot de cocina, asi por ejemplo la
disposicidn unica de una tapa sobre el recipiente de mezclado o la disposicion adicional de un recipiente de coccion
sobre la tapa del recipiente de mezclado.

Por estado operativo se entiende mas preferiblemente también una etapa actual dentro del transcurso de una receta,
tanto con un transcurso de una receta de realizacion manual, en el que el usuario tras cada etapa de la receta por
ejemplo segun el manejo de un elemento de mando solicita la siguiente etapa de la receta, como una secuencia de
la receta automatica, en la que se produce una ejecucion de la receta automatica en particular con respecto a la
seleccién del numero de revoluciones y/o la temperatura de calentamiento.

Segun una configuracion, la emisidén esta acoplada a una seleccién de tiempo previamente ajustada con respecto a
una actividad del mecanismo mezclador y/o de calentamiento y se produce mas preferiblemente dentro de este
intervalo de tiempo seleccionado en un instante determinado. Asi, por ejemplo puede realizarse un aviso del tiempo
restante, mediante el cual se indica al usuario por ejemplo que la operacion realizada actualmente acabara en por
ejemplo cinco minutos. A consecuencia del instante determinado dentro de la seleccion de tiempo previamente
ajustada también puede indicarse que tras un intervalo de tiempo que todavia tiene que transcurrir es necesario
iniciar un determinado proceso por el usuario (por ejemplo adicién de ingredientes). La seleccién de tiempo, intervalo
de tiempo en el cual se produce la emision en un instante determinado, se realiza en una configuracion preferida por
el usuario; alternativamente por un control de programa.

Con respecto a la emision de voz que se produce con el mecanismo mezclador en marcha con una disminucién del
namero de revoluciones del mecanismo mezclador, ventajosamente puede conseguirse una emisién de voz clara y
audible. En este sentido, la disminucién del nimero de revoluciones esta limitada en el tiempo, en patrticular por el
tiempo necesario para la emisién de la voz. De manera correspondiente tras finalizar la emision de voz, en una
configuracién preferida, se produce un aumento automatico del nimero de revoluciones del mecanismo mezclador
hasta el numero de revoluciones predominante antes de la reduccion.

Con respecto al dispositivo de supresién del ruido en el robot de cocina los contrarruidos se emiten a través del
altavoz previsto en el robot de cocina. En este sentido se utiliza un denominado control activo de ruido (active noise
reduction-ANR, reduccidn activa de ruido).

Preferiblemente la generacion de ruido del robot de cocina se detecta directamente en el robot de cocina y/o en el
entorno inmediato del robot de cocina, para lo cual mas preferiblemente esta previsto un micréfono o similar. Una
electronica de evaluacion prevista mas preferiblemente solicita de manera correspondiente a la evaluacion de los
ruidos captados un archivo para la emision de sonido. En una configuracién la electronica de evaluacion esta
prevista en el robot de cocina. A este respecto, también es posible una electronica de evaluacién prevista
externamente que pueda comunicarse con el robot de cocina. La supresién del ruido puede referirse en particular a
un ruido de motor y/o un ruido del mecanismo mezclador y/o un ruido del recipiente de mezclado. El ruido del
recipiente de mezclado puede estar provocado en particular por efectos secundarios. Un efecto secundario puede
venir dado por la aceleracion de cuerpos sélidos, por ejemplo frambuesas congeladas, por el mecanismo mezclador
contra la pared del recipiente de mezclado.

En cualquier caso se produce una supresion del ruido de los ruidos adicionales preferiblemente con una emision de
voz 0 musica o sonido, en particular con una emision de informacién para el usuario. Una electronica de evaluacion
prevista por ejemplo esta preparada preferiblemente para que este tipo de ruidos emitidos a propoésito no lleven a
una supresion adaptada del ruido.

Con respecto al dispositivo de reconocimiento pueden emitirse en particular mensajes personalizados, por ejemplo
textos de saludo. Para reconocer la posicion del usuario con respecto al robot de cocina, en una configuracion mas
preferida, sirve una camara electrénica, que preferiblemente esta alojada en el robot de cocina, mas en particular en
la carcasa del robot de cocina. Esta camara proporciona imagenes para un reconocimiento facial previsto en el robot
de cocina con base de datos de caras. Por el documento DE 2012 111 602 A1 por ejemplo se conoce un
reconocimiento facial de este tipo. Por medio de un reconocimiento facial de este tipo en primer lugar se reconoce a
un usuario humano en particular en una zona de deteccion predeterminada, adicionalmente segin una comparacién
con una base de datos de caras se identifica a la persona en cuestién. Segln esta configuracién la persona que
maneja el robot de cocina puede recibir un tratamiento casi personalizado emitiéndose por ejemplo un archivo de
voz adaptado.

En una configuracién mas preferida, la emision del ruido, en particular de la voz en un dispositivo de reconocimiento,
puede ajustarse con respecto a la direccion de radiacion en relaciéon con un eje neutro. Asi es posible ajustar la
direccion de radiacion, en cualquier caso en relacién con un eje horizontal, de modo que de manera correspondiente
puede conseguirse una propagacion del sonido dirigida al usuario en particular de la emisiéon de voz. Para ello, en
una configuracion mas preferida, se activa un altavoz dirigido de manera correspondiente en el caso de una
disposicién de varios altavoces.
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Ademas preferiblemente esta prevista una unién bidireccional entre el robot de cocina y el usuario, asi por ejemplo
de modo que el usuario haga una pregunta almacenada en una base de datos y por tanto conocida y el robot de
cocina practicamente conteste o de modo que el usuario dé érdenes que repite el robot de cocina y realiza tras una
confirmacién verbal.

Ademas preferiblemente se produce una emisién de ruido también en el funcionamiento en espera del robot de
cocina, por ejemplo para saludar al usuario que se acerca.

Segun una o varias de las caracteristicas descritas anteriormente se proporciona un robot de cocina que da lugar a
ruidos propios fuera de los ruidos de funcionamiento, que segin una emisioén de voz o musica o sonido en particular
comunica informacién al usuario. En una configuracion adicional, estos ruidos emitidos de manera controlada
también pueden enviarse al usuario a través de ondas de radio en espacios alejados, usuario que en este caso lleva
un receptor correspondiente con altavoz o por ejemplo auriculares.

A continuacién se explicara la invencion mediante el dibujo adjunto, que sin embargo sélo representa un ejemplo de
realizacién. En el dibujo muestra:

la figura 1, en una representacién esquematica en perspectiva un robot de cocina en posicién operativa con un
usuario humano dirigido hacia el robot de cocina.

Se representa y describe un robot de cocina 1 de accionamiento electromotor. En este sentido se trata
preferiblemente de un robot de cocina segun el documento DE 10210442 A1 y/o DE 102010037892 A1 y/o DE
102010060650 A1.

El robot de cocina 1 presenta una carcasa 2. En esta carcasa 2 esta alojada preferiblemente una electronica de
control para el robot de cocina 1. Ademas la carcasa 2 presenta un alojamiento de recipiente de mezclado 3. En
éste, en particular en la posicién de uso del robot de cocina 1, hay un recipiente de mezclado 4.

El recipiente de mezclado 4 tiene forma de jarra, presentando preferiblemente un mango 5.

Mas preferiblemente la abertura del recipiente de mezclado esta cubierta en particular en la posicion de uso por una
tapa 6. Esta puede fijarse mas preferiblemente a la carcasa 2, para lo cual estan previstos medios de fijacién 7 que
pueden activarse.

En el recipiente de mezclado 4 esta dispuesto mas preferiblemente en el lado de base un mecanismo mezclador no
representado. Este, con la interposicion de un acoplamiento separable, estd unido con un motor eléctrico no
representado en el robot de cocina 1.

Mas preferiblemente el recipiente de mezclado 4 puede calentarse, en particular segun la configuracion de la base
del recipiente de mezclado como calentamiento por resistencia eléctrica.

La carcasa 2 conforma mas preferiblemente un campo de mando 8. En este campo de mando 8 estan previstos
preferiblemente conmutadores 9, conmutadores 9 que en particular sirven para ajustar un nimero de revoluciones
del mecanismo mezclador y/o una temperatura de calentamiento y/o una duracién de tiempo, por la que el
mecanismo mezclador y/o el elemento de calentamiento esta activado.

Ademas en el campo de mando 8 en la forma de realizacién representada esta prevista una pantalla 10, en
particular para mostrar los parametros ajustados, como el nimero de revoluciones del mecanismo mezclador, la
temperatura de calentamiento y/o la duracién de tiempo.

En una forma de realizacion adicional la pantalla 10 esta configurada como pantalla tactil. Mediante una pantalla
tactil 10 de este tipo el usuario puede solicitar dado el caso una receta para la ejecucion de una receta dado el caso
automatica por el robot de cocina 1.

Ademas, preferiblemente en la carcasa 2 esta prevista una memoria no volatil, en la que estan almacenados
archivos para la generacién de ruido.

Para la emision de ruido esta previsto un altavoz 11. Este esta integrado preferiblemente en la zona del campo de
mando 8, mas particularmente en una superficie externa de la carcasa 2.

Como se muestra a modo de ejemplo en la representacion, el altavoz 11 también puede estar dispuesto lateralmente
en la carcasa 2, ademas también una pluralidad de altavoces 11.

A través del altavoz 11 se emiten ruidos, en particular voz, musica o ruidos de sonido, que en particular serviran de
informacién para un usuario humano 12. Alternativamente, el ruido sirve para suprimir o al menos amortiguar los
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ruidos generados por el robot de cocina 1 durante el funcionamiento, mas particularmente producidos por el
mecanismo mezclador.

Ruidos de sonido son por ejemplo un gong o un timbre. En el sentido de la invencion se entendera por emision de
musica la emisién de sonidos melddicos, mas preferiblemente partes de piezas de musica o también piezas de
musica completas.

Ademas de emisiones de voz o musica o sonido individuales también pueden producirse emisiones combinadas, asi
por ejemplo una emision de voz, almacenada con musica. Asi, mas alld de un tono de melodia es posible
proporcionar informacién concreta y diferenciada al usuario 12. También son posibles emisiones de voz en
diferentes idiomas, también por diferentes voces. Para ello preferiblemente se produce una seleccién previa por el
usuario 12, por ejemplo segin una entrada de orden correspondiente a través de la pantalla tactil 10.

Ademas, en relacion con una seleccion de voz o del tono de voz correspondiente esta previsto que esté previsto un
reconocimiento del usuario. Para ello estd previsto un dispositivo de reconocimiento, en particular en forma de
camara 13 prevista por ejemplo en el campo de mando 8. Esta esta acoplada preferiblemente con un reconocimiento
facial segun el documento DE 102012111602 A1.

En funcién del usuario 12 reconocido, en una configuracién preferida, se emite una voz y/o un tono de voz
seleccionado previamente. Ademas, en este contexto también es posible hablarle al usuario 12 de manera
personalizada, por ejemplo segun la emision de voz del nombre dentro de un texto de saludo.

Con una seleccion de una receta es posible emitir informacién sobre recetas nuevas o recetas relacionadas, ademas
también sobre variantes de recetas.

Opcionalmente también pueden emitirse anécdotas con determinadas recetas, como mas preferiblemente también
informacién y consejos para la preparacion y elaboracion de los ingredientes previstos dentro de la receta. Por
ejemplo, en funcion de la receta seleccionada a través de la emision de voz también pueden emitirse propuestas
para guarniciones o similares.

Una vez se ha ajustado previamente una seleccion de tiempo, por ejemplo con respecto al mecanismo mezclador
y/o al elemento de calentamiento, dentro de la ventana de tiempo seleccionada puede producirse una emisiéon de
voz por el tiempo restante que queda. Preferiblemente una emisién de este tipo se produce automaticamente en
tiempos restantes predeterminados, por ejemplo 5 minutos, 2 minutos o 1 minuto antes de que transcurra el tiempo
seleccionado. Alternativamente o también en combinacién es posible que se produzca una emision de voz para
comunicar el tiempo también mediante una entrada de orden por el usuario 12, por ejemplo segun la activacién de
una tecla o interruptor del robot de cocina 1.

En particular con una emisién de voz, aunque también con una emision de musica o sonido limitada en el tiempo, en
una configuracién preferida, esta prevista una reduccion del numero de revoluciones del mecanismo mezclador, que
se realiza automaticamente.

Mas preferiblemente la orientacion (flecha a) del sonido 14, en particular con una emision de voz, se orienta hacia el
lugar en el que se encuentra el usuario 12. Para ello, en una configuracién, se utiliza la camara 13. En una
configuracién alternativa adicional para ello esta prevista una unidad de emisor/receptor, unidad de receptor que
detecta el angulo de las ondas acusticas de reflexion incidentes. En particular, en funciéon de un eje neutro N, segin
el angulo determinado se activan o amplifican el o los altavoces 11 que apuntan en la direccién en cuestion para la
emisién de voz.

El eje neutro N discurre preferiblemente perpendicular a un eje de recipiente de mezclado x, mas preferiblemente en
un plano paralelo a la superficie de colocacion del robot de cocina 1. En el ejemplo de realizacion representado, el
eje neutro N discurre partiendo del eje de recipiente de mezclado x con una orientacion radial, intersecando la zona
del recipiente de mezclado-mango 5 y el campo de mando 8 en una proyeccién vertical sobre la superficie de
colocacion 15.

También una emisién de ruidos de informacion depende de la distancia entre el robot de cocina 1 y el usuario 12.
Asi, preferiblemente una emisién de este tipo se proporciona en general o también de manera limitada a
determinada informacién sélo cuando el usuario 12 se encuentra en la proximidad inmediata del robot de cocina 1.
Para ello, segun la invencién esta previsto un detector de movimiento 16, que esta dispuesto en el robot de cocina 1,
mas preferiblemente en la zona del campo de mando 8. Este detector de movimiento 16 detecta partiendo del mismo
preferiblemente un alcance de aproximadamente desde 30 hasta 100 cm, mas preferiblemente de aproximadamente
50 cm, alcance en el que debe encontrarse el usuario 12 para activar dado el caso una emision de ruido. Asi,
ventajosamente se evita que una persona situada a una distancia mayor con respecto al robot de cocina 1 o0 que
personas que pasen por alli activen una emisién de ruido correspondiente.
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REIVINDICACIONES

1. Robot de cocina de funcionamiento electromotor (1) con un recipiente de mezclado (4) y un mecanismo
mezclador en el recipiente de mezclado (4), dado el caso con un elemento de calentamiento, ademas con una
memoria volatil o no volatil, en la que pueden almacenarse archivos Utiles para su aplicacién, estando previsto
ademas en el robot de cocina (1) un altavoz (11) y pudiendo utilizarse un archivo para la generacion de ruido por
medio del altavoz (11), por ejemplo para la emision de voz o musica o sonido, caracterizado por que por una
respuesta de un detector de movimiento (16) dispuesto en el robot de cocina (1), configurado como sensor de
proximidad puede activarse una emision.

2. Robot de cocina segun la reivindicacion 1, caracterizado por que con una emisién de voz producida con el
mecanismo mezclador en marcha se reduce un nimero de revoluciones del mecanismo mezclador.

3. Robot de cocina segun una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por que el robot de cocina (1)
presenta un dispositivo de supresion del ruido, que en funcién de una generacién de ruido del robot de cocina (1)
genera contrarruidos.

4. Robot de cocina segun la reivindicacion 3, caracterizado por que con una emision de voz o masica o sonido
en cualquier caso se produce una supresién del ruido de los ruidos adicionales.

5. Robot de cocina segun una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por que el robot de cocina (1)
presenta un dispositivo de reconocimiento, para el reconocimiento de un usuario humano (12), pudiendo realizar al
mismo tiempo con respecto a una vista en planta un reconocimiento de la posicién del usuario (12) con respecto al
robot de cocina.

6. Robot de cocina segun una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por que puede ajustarse la
emision con respecto a la direccion de radiacién para una propagacion del sonido dirigida y referida al usuario en
relacion con un eje neutro (N).

7. Robot de cocina seglin una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por que la emision esta
acoplada a una seleccion de tiempo previamente ajustada con respecto a una actividad del mecanismo mezclador
y/o de calentamiento y se produce dentro de este intervalo de tiempo seleccionado en un instante determinado.

8. Robot de cocina segun una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por que la emision a través del
altavoz (11) puede activarse mediante contacto o activacién de un elemento de mando del robot de cocina (1).

9. Robot de cocina segun una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por que puede activarse una
emisién en funcién de un estado operativo determinado del robot de cocina (1).
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