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DESCRIPCION
Robot de cocina de funcionamiento eléctrico

La invencién se refiere a un robot de cocina de funcionamiento eléctrico segln las caracteristicas del preambulo de
la reivindicacion 1.

Se conocen los robots de cocina del tipo en cuestién. Sirven en particular en el sector doméstico para la elaboracién
0 preparacion de comidas, para lo cual el recipiente, en particular el recipiente de coccidn, que puede asociarse al
robot de cocina esta disefiado para recibir alimentos, por ejemplo productos de coccion o fluidos. En particular, en el
caso de recipientes que pueden calentarse para robots de cocina, en particular durante el proceso de coccién se
alcanzan presiones en parte elevadas dentro del recipiente. Si ademas al recipiente, en particular en la zona de
base, esta asociado un mecanismo mezclador, entonces durante la operacion de mezclado dado el caso actia una
columna de liquido en la parte inferior contra la tapa colocada sobre el recipiente. Esta ultima debe bloquearse de
manera correspondiente en el recipiente, bloqueo que puede absorber las presiones producidas dado el caso en el
recipiente o las fuerzas que actian sobre la tapa. En este contexto se conocen soluciones en las que la tapa puede
fijarse al recipiente por ejemplo mediante un bloqueo de giro a modo de bayoneta.

Ademas se remite por ejemplo al documento DE 102 10 442 A1.

Por el documento EP 1 153 563 A1 se conoce un robot de cocina en el que una parte de bloqueo con gorrones
configurados como segmentos de insercion estd apoyada de manera giratoria en el lado de la carcasa. El
movimiento de giro de la parte de bloqueo se consigue mediante la colocacién manual de la tapa sobre el recipiente
arrastrando la parte de bloqueo.

Por el documento US 6.340.124 B1 se conoce un robot de cocina, en el que del mismo modo las partes de bloqueo,
como respuesta a la fuerza elastica, durante la colocacion manual de la tapa pueden llevarse a la posiciéon de
bloqueo.

Partiendo del estado de la técnica representado la invencion se plantea el objetivo de proporcionar un robot de
cocina del tipo mencionado, que presente un disefio ventajoso de la parte de bloqueo.

Este objetivo se alcanza con el objeto de la reivindicaciéon 1, que se basa en que la parte de bloqueo presenta un
segmento de insercién que se extiende en la direccion axial, en el lado de la carcasa, en que el segmento de
insercién al menos por una parte de la extension axial en la direccion circunferencial sélo cubre un segmento parcial
de un area de circulo, en que un medio de accionamiento en el lado del robot de cocina a través del segmento de
insercién puede producir un movimiento de giro de la parte de bloqueo sobre un eje longitudinal y en que la parte de
bloqueo en la direccion axial esta dividida en un segmento de sujecién fijo y un segmento de bloqueo giratorio.

La parte de bloqueo esté apoyada con posibilidad de movimiento giratorio o pivotante, en particular para el giro o
pivotado de la misma desde una posicion de liberacion a la posicién de bloqueo y al revés, manualmente y en
combinacion debido a un accionamiento electromotor de la parte de bloqueo.

La parte de bloqueo se extiende preferiblemente al menos en parte en un plano de alojamiento que discurre a través
del borde de tapa y/o el borde de recipiente, que en una configuracién preferida esta orientado transversalmente con
respecto a un eje de recipiente orientado en vertical. De manera correspondiente la parte de bloqueo esta asociada
preferiblemente de manera directa a la zona de superposicion del borde de tapa y del borde de recipiente.

La parte de bloqueo que se ha llevado a la posicién de bloqueo se solapa con la tapa, en particular el borde de tapa,
de modo que mas preferiblemente, en la posicion de bloqueo, al menos un segmento de la parte de bloqueo que da
lugar al bloqueo se superpone verticalmente al borde de tapa asi como al borde de recipiente. De este modo la tapa
esta asegurada frente a un levantamiento verticalmente hacia arriba, de modo que un aumento de presién dado
dentro del recipiente y/o una solicitacién de la tapa desde abajo mediante una columna de liquido en ascenso no
lleven a un levantamiento de la tapa y asi no pierda el asiento de cierre sobre el recipiente.

La tapa, en particular el borde de tapa, alternativamente el borde de recipiente que actia conjuntamente con el
mismo o un segmento de recipiente que actda conjuntamente con la tapa esta dotado mas preferiblemente de una
junta hermética, para la accién conjunta en particular de manera hermética a los liquidos de la tapa y el recipiente en
la zona de accion conjunta.

El segmento de la parte de bloqueo conformado para la accion de bloqueo sobre la tapa y/o el borde de recipiente
presenta el segmento de insercion, que esta asociado a la carcasa, mas preferiblemente esta dispuesto en la
carcasa. En una configuracion preferida, al menos el segmento de la parte de bloqueo conformado para la accién de
bloqueo sobresale libremente de una delimitacion de carcasa asociada. Por el contrario, el segmento de insercién
esta alojado preferiblemente en su totalidad en la carcasa, mas preferiblemente al menos visto en la direccién
longitudinal y/o en la seccidn transversal en su mayor parte. Por el hecho de que el segmento de insercion al menos
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por una parte de la extension axial, preferiblemente por toda la extensién axial, en la direccién circunferencial s6lo
cubra una parte de un area de circulo, al menos en parte se obtiene un disefio de seccion transversal del segmento
de insercion diferente de una forma de circulo cerrada, para la accion de un medio de accionamiento en el lado del
robot de cocina, que a través del segmento de insercién puede dar lugar a un movimiento de giro de la parte de
bloqueo sobre el eje longitudinal. En este sentido, preferiblemente ademas una parte de la superficie externa de
camisa del segmento de insercion esta configurada en forma de segmento de circulo, mas preferiblemente con un
radio que permanece igual por la circunferencia, que ademas es igual o mayor, preferiblemente menor que un radio
del segmento de la parte de bloqueo adaptado al menos a un area de circulo mas preferiblemente al menos por una
parte de la longitud axial en la direccién circunferencial para la accién conjunta de bloqueo con la tapa y/o el vaso.
Mediante la disposicion y el disefio seleccionados de la parte de bloqueo ésta puede accionarse con fuerzas
reducidas. En el caso de un disefio de la tapa preferiblemente en forma de disco circular y un disefio adaptado
circular de la abertura de recipiente que va a cerrarse es posible una colocacion de la tapa independiente de la
posicion.

La parte de bloqueo esta configurada en forma de varilla y en la direccién axial se divide en un segmento de sujecion
fijo y un segmento de bloqueo giratorio.

La parte de bloqueo esta configurada preferiblemente con una longitud axial que corresponde a un multiplo del
diametro medio de la parte de bloqueo. Mas preferiblemente la longitud axial de la parte de bloqueo corresponde a
de tres a ocho veces, mas preferiblemente de cuatro a cinco veces el diametro maximo o la medida de extensién
maxima observada transversalmente a la extension longitudinal.

Preferiblemente la parte de bloqueo esta disefiada ademas por segmentos de forma redonda al menos por la
extensiéon axial o al menos en forma de segmento de circulo. Ademas la parte de bloqueo esta dividida en la
direccion axial en un segmento de sujecion fijo y un segmento de bloqueo giratorio, siendo el segmento de bloqueo
el segmento de la parte de bloqueo conformado para la accién de bloqueo sobre la tapa y/o el borde de recipiente.
Con una disposiciéon de la parte de bloqueo que preferiblemente sobresale libremente en la carcasa del robot de
cocina de manera correspondiente se produce sélo una sujecion o un apoyo en el lado de extremo de la parte de
blogueo. De manera correspondiente, debido a la posicion expuesta en este sentido en particular del segmento de
blogueo en caso de carga, por ejemplo cuando el recipiente de coccion dado el caso lleno de producto de coccién
cuelga del o de los varios segmentos de bloqueo, pueden producirse fuerzas de apoyo elevadas. En una
configuracién preferida éstas las absorbe el segmento de sujecion fijo, mas preferiblemente fijado en la carcasa o al
menos en el lado de la carcasa. El segmento de sujecion y el segmento de bloqueo actdan conjuntamente, pudiendo
girar el segmento de blogueo con respecto al segmento de sujecién, para el desplazamiento del mismo desde una
posicion de liberacion a la posicion de bloqueo y al revés.

Mas preferiblemente el segmento de bloqueo, al menos en la posicion operativa, esta sujeto de manera imperdible al
o mas preferiblemente en el segmento de sujecion. Preferiblemente no es posible anular la posicién de accién
conjunta de los dos segmentos sin herramientas.

Preferiblemente el segmento de sujecion y el segmento de bloqueo estan fabricados del mismo material,
alternativamente de diferentes materiales, empleando al respecto mas preferiblemente un plastico duro o un material
de metal.

Preferiblemente el segmento de sujecién esta adaptado en cuanto a su seccién transversal al segmento mas
preferiblemente de recepcion del segmento de bloqueo, seleccionandose mas preferiblemente con respecto a la
zona de accién conjunta una disposicién de arbol/alojamiento de arbol.

En una configuracion mas preferible estd previsto que el segmento de insercion se extienda en la direccion
circunferencial por una cuarta parte o mas de la circunferencia, adicionalmente por tres cuartas partes o menos. El
segmento de insercidn esta realizado preferiblemente como segmento de un perfil de circulo con una extensién al
menos circunferencial por 180° a 275°% mas preferiblemente 200° Esta configuracién o extension parcial
circunferencial de un segmento parcial de un area de circulo se refiere preferiblemente a toda la extension axial del
segmento de insercion, alternativamente sélo por una zona parcial en la direccion axial, preferiblemente por de una
tercera parte a dos terceras partes de la longitud de extensién axial del segmento de insercién.

Mas preferiblemente el segmento de insercidn esté configurado de manera maciza, mas preferiblemente por toda la
longitud de extensién axial del mismo. Alternativamente, en la seccién transversal, el segmento de insercidén también
puede estar compuesto por varias partes, sirviendo una parte en cierto modo como parte adaptadora y estando
formada la parte adaptadora al menos en el lado de la pared externa en forma de circulo parcial.

El segmento de insercidén presenta mas preferiblemente zonas de pared que sobresalen libremente en la direccion
circunferencial, que se utilizan para accionar el bloqueo, es decir, mas preferiblemente para un desplazamiento de
giro de la parte de bloqueo, en particular del segmento de bloqueo desde la posicion de liberacion a la posicién de
bloqueo y al revés. Estas zonas de pared que sobresalen libremente se extienden preferiblemente mas alla del
segmento parcial de un area de circulo del segmento de inserciéon, mas preferiblemente siguiendo en la seccion
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transversal la linea circunferencial del segmento parcial del area de circulo. Preferiblemente estan previstas dos
zonas de pared que sobresalen libremente, que con respecto a una seccion transversal a través del segmento de
insercién, dirigidas una hacia la otra dejan un espacio libre para el enganche de un segmento de accionamiento que
actla conjuntamente con las zonas de pared. A través de las zonas de pared que sobresalen libremente es posible
un arrastre del segmento de insercién y a través del mismo de todo el segmento de bloqueo de la parte de bloqueo
preferiblemente con respecto a su eje longitudinal de cuerpo. Los segmentos de accionamiento que sobresalen
libremente son preferiblemente partes de superficie que se extienden en la direccion circunferencial, con un grosor
visto en la direccién radial, que corresponde a de una quinta parte a una vigésima parte, mas preferiblemente a
aproximadamente una décima parte de la medida del diametro del segmento de insercion. Visto en la extension
longitudinal del segmento de insercion los segmentos de accionamiento que sobresalen libremente se extienden por
una longitud, que preferiblemente corresponde a de una décima parte a la mitad de la longitud axial del segmento de
insercién, mas preferiblemente aproximadamente a una quinta parte.

Para en particular ofrecer un apoyo del segmento de bloqueo que absorba fuerzas de apoyo elevadas, el segmento
de sujecion presenta en una configuracion preferida dos segmentos coaxiales, entre los cuales en la direccién radial
esta alojado el segmento de insercion del segmento de bloqueo. Asi, preferiblemente se forman dos puntos de
apoyo de giro encajados uno dentro de otro, que actdan entre el segmento de bloqueo, en particular el segmento de
insercién, y el segmento de sujecion. Los dos segmentos del segmento de sujecion estan dispuestos de manera
concéntrica, mas preferiblemente de manera concéntrica al eje longitudinal de cuerpo del segmento de bloqueo.

Asi, mas preferiblemente se proporciona un punto de apoyo de giro radialmente externo y uno radialmente interno
para el segmento de bloqueo. Preferiblemente se proporciona un apoyo del segmento de insercion en la zona del
segmento radialmente interno de los dos segmentos coaxiales del segmento de sujecién, mientras que el segmento
radialmente externo de los dos segmentos coaxiales, preferiblemente en caso de sobrecarga, desvia las fuerzas que
actian entonces en particular a través del segmento de insercion sobre el segmento de sujecion. Asi,
preferiblemente se proporciona un apoyo de emergencia en la zona del segmento radialmente externo de los dos
segmentos coaxiales. El segmento radialmente interno de los dos segmentos coaxiales ofrece el apoyo de giro del
segmento de bloqueo en el caso de carga normal. De este modo, en conjunto se consigue una acciéon con
diferenciacion de carga de los dos segmentos coaxiales del segmento de sujecién que forman puntos de apoyo,
presentando el segmento radialmente interno de los dos segmentos coaxiales, con respecto a la zona del segmento
de insercion que actla conjuntamente con el mismo, un juego de apoyo reducido en comparaciéon con el segmento
radialmente externo de los dos segmentos coaxiales. En una configuracion mas preferida el segmento radialmente
interno de los dos segmentos coaxiales presenta un diametro, que corresponde a de una tercera parte a una octava
parte, mas preferiblemente una quinta parte del diametro en el segmento radialmente externo de los dos segmentos
coaxiales.

Preferiblemente el segmento del segmento de sujecidén, mas preferiblemente el segmento radialmente interno de los
dos segmentos coaxiales, es un gorrén central, que se extiende en la direccion axial, mas preferiblemente un punto
de apoyo interno realizado como pasador. Mas preferiblemente el segmento radialmente externo de los dos
segmentos coaxiales es la superficie interna de una pared circunferencial del segmento de sujecion. De manera
correspondiente el segmento de sujecion estd compuesto esencialmente de manera preferible por un punto de
apoyo externo realizado como perforacién, en el que de manera concéntrica se dispone un punto de apoyo interno
realizado como pasador o gorrén.

Ademas el segmento de bloqueo puede girar en particular a través del segmento de inserciéon unido de manera
resistencia al giro con el mismo, conformado mas preferiblemente formando una sola pieza con el mismo, con una
limitacion angular en el segmento de sujecién sobre un eje central. Este eje central geométrico esta configurado
preferiblemente de manera constructiva a través del gorrén central. La posibilidad de giro del segmento de bloqueo
tiene una limitacion angular, de modo que preferiblemente puede realizarse un giro desde una posicién de liberacion
a una posicion de bloqueo y de vuelta por un angulo de desde 60° hasta 120°, mas preferiblemente de 90°.

Preferiblemente el pasador o gorrdn central esta unido por una parte de su longitud a través de una pared radial a la
superficie interna de una parte de la pared circunferencial. De manera correspondiente los dos puntos de apoyo
formados por el gorrén y la superficie interna de la pared circunferencial estan unidos preferiblemente por un lado al
menos por un segmento parcial del gorrén, mas preferiblemente por toda la longitud, a través de una pared radial a
modo de nervio. Esto ofrece una estabilidad adicional de la configuracién de apoyo de la parte de sujecién en caso
de sobrecarga.

El segmento de insercion presenta preferiblemente un alojamiento central, en parte abierto para el gorron.
Preferiblemente de este modo se forma una configuracion del segmento de insercion de seccion transversal al
menos casi en forma de omega, presentando el alojamiento en parte abierto visto en la seccién transversal un
diametro adaptado al diametro del gorron que se alojara del segmento de sujeciéon. El gorrén del segmento de
sujecion y el alojamiento en parte abierto del segmento de insercién forman en el caso de carga normal el punto de
apoyo eficaz, mientras que la superficie externa del segmento de insercién que discurre en forma de circulo parcial
para la accién conjunta con la superficie interna de la pared circunferencial del segmento de sujecion se selecciona
en cuanto al diametro de tal modo que sdélo se consigue un apoyo de la superficie externa del segmento de insercién
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en la superficie interna del segmento de sujecion en caso de sobrecarga, mas preferiblemente debido a una
deformacién eléstica, con posibilidad de retroceso, con lo que puede conseguirse un apoyo de emergencia.

Ademas, preferiblemente, en el segmento de insercién esta dispuesta una parte de distanciamiento dispuesta
delante del mismo en la direcciéon de inserciéon con un radio menor. Esta parte de distanciamiento es preferiblemente
una prolongacién ranurada con un disefio de seccion transversal redondo, prolongaciéon que atraviesa centralmente
el alojamiento central del segmento de insercion, de modo que en la posicion de accién conjunta el gorrén del
segmento de sujecion atraviesa la parte de distanciamiento o prolongacion. La parte de distanciamiento, vista por la
circunferencia, es discontinua debido a la configuracién de una ranura. Esta se abre preferiblemente hacia la misma
direccion que el alojamiento central, en parte abierto del segmento de insercion. La disposicién de esta ranura
determina la posicién angular de las parejas de apoyo durante la operacién de montaje y, en cualquier otra posiciéon
angular, asegura el segmento de bloqueo frente a una extraccién, mas preferiblemente a consecuencia de la accién
conjunta con una pared radial que se extiende desde la superficie interna de la pared circunferencial del segmento
de sujecion, que durante el montaje atraviesa la ranura de la parte de distanciamiento.

El segmento de sujecion también presenta una abertura preferiblemente asociada en cualquier caso a los
segmentos de accionamiento del segmento de bloqueo o segmento de insercion de modo que los segmentos de
accionamiento del segmento de insercion estan libres para su accionamiento atravesados por el segmento de
sujecion. Mas preferiblemente la abertura dentro de la pared circunferencial del segmento de sujecion esta
seleccionada en particular en cuanto a la circunferencia con un tamafno tal que un elemento de accionamiento que
actla a través de la abertura sobre los segmentos de accionamiento de la parte de insercién pueda realizar el
desplazamiento de giro necesario del segmento de bloqueo con respecto al segmento de sujecion por el intervalo
angular descrito anteriormente. La abertura esta prevista mas preferiblemente de manera correspondiente
superponiéndose radialmente a los segmentos de accionamiento de la parte de insercién, méas preferiblemente visto
en la direccion axial al menos por la extension longitudinal axial libre de los segmentos de accionamiento.

Los respectivos puntos de apoyo en la zona del gorrén central o en la zona de la superficie interna de la pared
circunferencial del segmento de sujecion estan configurados preferiblemente de tal modo que la pareja de apoyo
externa en cualquier caso presenta un juego mayor que la radialmente interna, que mas preferiblemente tiene un
juego de desde 0,2 hasta 0,8 mm, mas preferiblemente de 0,5 mm. La selecciéon del material para el segmento de
sujecion esta prevista de tal modo que con una deformacién producida a consecuencia de una sobrecarga en
particular del segmento de insercion es posible un retroceso elastico. Mas preferiblemente el punto de apoyo interno
en forma de gorrdn central esta configurado en los respectivos extremos de tal modo que puede absorber fuerzas
que actuan en sentido circunferencial.

Mediante la solucién propuesta una pareja de apoyo de fabricacién favorable puede combinarse con un
accionamiento de giro preferiblemente electromotor, relativamente de poca potencia, para actuar sobre los
segmentos de accionamiento. En el caso de carga normal (coccién con llenado maximo del vaso de coccion) es
posible un giro de la parte de bloqueo con un par de frenado reducido, proporcionandose ademas en caso de
sobrecarga (por ejemplo choque, caida, etc.) la resistencia en particular del segmento de bloqueo.

Con respecto a todos los intervalos de valores indicados, de este modo, en la publicacién se incluyen todos los
valores intermedios, en particular en pasos de 1 mm, 1 grado o miltiplos de 1 tanto con respecto a un
estrechamiento simple o multiple de los limites de intervalo indicados en por ejemplo el ancho de paso indicado, por
arriba y/o por abajo, como para la representacion de valores singulares dentro de los intervalos indicados

A continuacion, mediante el dibujo adjunto, que solo representa un ejemplo de realizacidon, se explican en mas
detalle caracteristicas adicionales. Muestra:

la figura 1, un robot de cocina del tipo en cuestion en una vista lateral con un recipiente de coccién cerrado con tapa;
la figura 2, la vista segun la flecha Il en la figura 1;
la figura 3, la vista en planta de la figura 2;

la figura 4, la seccién representada esquematicamente segun la linea IV - IV en la figura 3, que se refiere a una
posicion de bloqueo de tapa;

la figura 5, una representacion correspondiente a la figura 4, que se refiere a la posicion de desbloqueo de tapa;
la figura 6, una representacion correspondiente a la figura 5 con la tapa retirada;

la figura 7, en una representacion en perspectiva en despiece ordenado la parte de bloqueo compuesta por un
segmento de bloqueo y un segmento de sujecion;

la figura 8, la parte de bloqueo en una vista lateral, que se refiere a la zona de sujecion;
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la figura 9, la seccion segun la linea IX - IX en la figura 8;
la figura 10, la seccién segun la linea X - X en la figura 8;

la figura 11, la seccién segun la linea XI - Xl en la figura 8, que se refiere a una posicién de giro del segmento de
bloqueo con respecto al segmento de sujecion en una posicion de montaje;

la figura 12, una representacion correspondiente a la figura 11, que se refiere a una posicion del segmento de
bloqueo girada con respecto al segmento de sujecion fijo;

la figura 13, en una representacion detallada en perspectiva, la zona de un segmento de insercion del segmento de
bloqueo;

la figura 14, en una representacion detallada en perspectiva adicional el segmento de sujecion;
la figura 15, la seccién longitudinal a través del segmento de sujecion;
la figura 16, la seccién segun la linea XVI - XVI en la figura 15.

En primer lugar, con respecto a la figura 1 se representa y describe un robot de cocina de funcionamiento eléctrico 1.
Este presenta en primer lugar un campo de mando 2 con preferiblemente una pluralidad de reguladores y/o teclas 3
asi como preferiblemente una pantalla 4 para indicar los parametros a ajustar en particular mediante los reguladores
y/o las teclas 3.

Ademas el robot de cocina 1 dispone de un alojamiento de recipiente 5.

En éste es posible alojar y sujetar un recipiente 6 en forma de recipiente de coccién en particular en la zona de pie
del mismo, preferiblemente con arrastre de forma.

Preferiblemente el recipiente 6 esta configurado esencialmente con simetria de rotacién, con un eje vertical central x.

En la zona de base el recipiente 6 presenta preferiblemente un mecanismo mezclador 7. Este, en la posicion de
asociacion del recipiente 6 en el alojamiento de recipiente 5 estd acoplado con arrastre de forma con un
accionamiento de mecanismo mezclador previsto en el robot de cocina 1.

El suministro eléctrico del accionamiento de mecanismo mezclador asi como de un elemento de calentamiento 8
previsto mas preferiblemente en el lado de la base del recipiente y ademas también del control eléctrico de todo el
robot de cocina 1 se consigue mediante un cable de conexion a red 9.

Ademas, el recipiente 6 en particular durante el funcionamiento del mecanismo mezclador 7 y/o del elemento de
calentamiento 8 esta cerrado mediante una tapa 10. Esta presenta preferiblemente de manera central, alojando el
eje vertical x del recipiente 6, una abertura de llenado 11, mas preferiblemente con, en conjunto, una planta
esencialmente en forma de disco circular de la tapa 10.

El recipiente 6 presenta una pared de recipiente 12 que se extiende hacia arriba en la direccién vertical desde la
zona de base, que en el lado de abertura de recipiente pasa a un borde de recipiente 13 que sobresale radialmente
hacia fuera. Este Gltimo esta formado en forma de segmento de linea circular con respecto a una seccion transversal
vertical (comparese con la figura 4), mas preferiblemente en forma de linea semicircular, con una superficie de
abombamiento 14 dirigida verticalmente hacia arriba.

En el lado inferior, es decir, en la posicién de asociacion dirigida hacia el interior del recipiente, la tapa 10 esta
dotada de un collar 15 circunferencial que se extiende esencialmente de manera coaxial al eje vertical x. En el lado
del pie del collar 15, de manera correspondiente a lo largo del canto de borde de collar dirigido en la posicién de
asociacion hacia el interior del recipiente, esta conformado un borde de tapa 15 que se extiende radialmente hacia
fuera. Este se extiende con respecto a una seccién vertical segun la figura 6 adaptado al borde de recipiente 13 en
forma de segmento de linea circular, mas preferiblemente en la posicién de asociacién de la tapa 10 con un
recorrido concéntrico hacia el borde de recipiente 13. En la posicion de asociacién la tapa 10 se apoya mediante su
borde de tapa 16 en el borde de recipiente 13 (comparese con la figura 4).

Aunque no se represente, en la tapa 10 o en la zona del borde de recipiente 13 esta prevista una junta hermética, en
particular para la disposicion hermética a los fluidos de la tapa 10 sobre el recipiente 6. De manera habitual, una
junta hermética de este tipo estd compuesta por un material de plastico blando, por ejemplo por un elastbmero
termoplastico.
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En particular durante el funcionamiento del robot de cocina, adicionalmente en particular durante el funcionamiento
del mecanismo mezclador y/o calentamiento debera bloquearse la tapa 10 colocada sobre el recipiente 6, porque
durante el funcionamiento del robot de cocina 1 dado el caso pueden producirse fuerzas elevadas por ejemplo por
un proceso de trituracion por medio del mecanismo mezclador 7 y/o mediante una dinamica de fluidos en el
recipiente 6. Para ello, el robot de cocina 1 presenta al menos una parte de bloqueo 17, que bloquea la tapa 10 con
respecto al recipiente 6. Esta parte de bloqueo 17 esta configurada preferiblemente alargada, a modo de onda, con
un eje central, orientado en la extensién longitudinal, que al mismo tiempo representa un eje de giro y de la parte de
bloqueo 17. Este Ultimo se extiende ademas en paralelo a un plano E definido por el borde de tapa 16 o por el borde
de recipiente 13.

Ademas, la disposicién del eje de giro y se selecciona preferiblemente de tal modo que se extiende radialmente por
fuera del borde de recipiente 13, adicionalmente superponiéndose verticalmente al borde de recipiente 13 por debajo
del mismo. En este sentido se prefiere adicionalmente que el eje de giro y, con respecto a una seccién vertical segun
la figura 4, corte el centro del borde de recipiente 13 en forma de segmento de linea circular.

La parte de bloqueo 17 cilindrica en conjunto alargada, a consecuencia de la disposicién y orientacion del eje de giro
y descritas anteriormente esta dispuesta de tal modo que con respecto a una vista en planta (comparese con la
figura 3) corta el borde del recipiente de coccion 13 y en la posicién de asociacion, el borde de tapa 16 a modo de
secante, seleccionandose en el ejemplo de realizacién representado la longitud axial de la parte de bloqueo 17 de tal
modo que las dos zonas de extremo de la misma, con respecto a una vista en planta, sobresalen libremente de la
zona de borde abarcada parcialmente, a modo de secante.

La parte de bloqueo 17 en conjunto a modo de onda esta dotada ademas de una cavidad 20 que, en el ejemplo de
realizacion representado, se extiende aproximadamente por del 60% al 70% de la longitud axial de la parte de
bloqueo 17. Esta esta configurada de tal modo que en cada caso, asociado a la zona de extremo vista en la
direccién axial en la cavidad 20 con respecto a una seccion vertical, es decir, con respecto a una seccién vista en
perpendicular al eje de giro y, se obtiene un segmento de solapamiento 21 a modo de arco de circulo. Este se
extiende de manera concéntrica al eje de giro y, estando configurado el segmento de cavidad 22 cubierto por el
segmento de solapamiento 21 con respecto a su extensién radial asi como con respecto a su extensiéon en la
direccion circunferencial para el alojamiento con arrastre de forma del borde de recipiente 13 asi como del borde de
tapa 16 de la tapa 10 colocada sobre el recipiente 6. El segmento de solapamiento 21 que se extiende sobresaliendo
libremente en este sentido con respecto a una seccion vertical se extiende a modo de arco de circulo, en el ejemplo
de realizacion representado por un intervalo de aproximadamente desde 80° hasta 85°.

Las zonas de bloqueo que se obtienen debido a la configuracion descrita anteriormente en la zona de los segmentos
de solapamiento 21, visto en la direccion de extensién del eje de giro y, estan distanciadas entre si por una medida
que en el ejemplo de realizacidon representado corresponde aproximadamente a una tercera parte del diametro de
tapa.

Visto adicionalmente en la direccion de extension del eje de giro y, en el centro entre los segmentos de solapamiento
21 esta configurada una zona de asiento 23. Esta esta conformada preferiblemente a modo de cabeza esférica o0 a
modo de bola, en particular con respecto a una seccién vertical segun la figura 4 con una superficie de asiento, que
discurre de manera concéntrica al eje de giro y, y asi mas preferiblemente en la posicion de asociacion
correspondiente de manera concéntrica al recorrido del borde del recipiente de coccién 13 y/o del borde de tapa 16
en una seccion vertical.

En la zona de asiento 23 la cavidad 20 esta formada de tal modo que en una posicién de liberacién de tapa segun la
figura 5 por encima de la zona de asiento 23 puede conseguirse un ascenso o0 descenso vertical libre del recipiente 6
asi como de la tapa 10. Por la configuracién de la tapa 10 preferiblemente en conjunto en forma de disco circular
ésta puede asociarse al borde de recipiente sin orientacion.

El eje de giro y de la parte de bloqueo 17 se extiende a través del centro de la zona de asiento 23, para de este
modo, con una rotacion de la parte de bloqueo 17 mantener constante la posicion del recipiente.

En la posicién de asociacion (comparese con la figura 4) el borde de recipiente 13 se apoya sobre la superficie de la
zona de asiento 23 realizada desde como bola hasta como esfera, estando sujeto el recipiente 6 verticalmente
mediante la parte de bloqueo 17 para poder compensar posibles tolerancias de longitud entre el recipiente 6 y el
alojamiento de recipiente 5 de manera controlada en el lado inferior del recipiente.

Como puede reconocerse en particular por la representacion en la figura 7, la parte de bloqueo 17 estad compuesta
esencialmente por un segmento de bloqueo 18 y un segmento de sujecion 19. El segmento de bloqueo 18 esta
formado en este sentido preferiblemente a modo de varilla, de manera correspondiente alargada y esencialmente
como parte con simetria de rotacion, presenta adicionalmente los segmentos de solapamiento y envoltura 21, 22
descritos anteriormente asi como la zona de asiento 23 y el elemento de solapamiento 24.



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2 681 626 T3

Opuesto al extremo 26 del segmento de bloqueo 18 que sobresale libremente, formando una sola pieza y
preferiblemente de un mismo material estd conformado un segmento de insercién 27, con una longitud | vista en la
direccion axial, que preferiblemente corresponde a de una tercera parte a una quinta parte, mas preferiblemente una
cuarta parte de toda la longitud I’ del segmento de bloqueo 18.

El segmento de insercién 27 esta dispuesto mas preferiblemente de manera concéntrica al eje de giro y, y presenta
en la seccién transversal esencialmente forma de omega, con una superficie circunferencial 28, cuyo radio
corresponde preferiblemente a de tres cuartas partes a cuatro quintas partes del maximo radio del segmento de
blogueo 18. Mediante el disefio de seccidn transversal esencialmente en forma de omega el segmento de insercion
27 cubre preferiblemente por toda su longitud axial | en la direccion circunferencial s6lo un segmento parcial de un
area de circulo. Asi, el segmento de insercién 27 se extiende en la direccién circunferencial preferiblemente por un
angulo a de desde 200° hasta 210°.

Ademas el segmento de insercion 27 esta dotado centralmente, alojando en la posicion operativa el eje de giro y, de
un alojamiento 29 en parte abierto en forma de ranura. Este alojamiento 29 se abre en la direccion del area de
circulo no cubierta por el segmento de insercion 27 y se extiende preferiblemente por toda la longitud | del segmento
de insercién 27. El extremo del alojamiento 29 dirigido en sentido opuesto a la zona frontal libre del segmento de
insercién 27 desemboca en un orificio ciego 30 de diametro adaptado en la zona del segmento de bloqueo 18.

Ademas en este extremo del segmento de insercion 27 que presenta el orificio ciego 30 el segmento de bloqueo 18
esta dotado de un escaldn radial circunferencial 31, cuyo radio es menor que el maximo radio del segmento de
blogueo 18, aunque mayor que el radio del segmento de insercidon 27. Visto en la direccién axial el escalon radial 31
se extiende preferiblemente por de una quinta parte a una séptima parte, mas preferiblemente por una sexta parte
de la longitud | del segmento de insercion 27.

Mas preferiblemente en la zona del escalén radial 31 asociada al area de circulo no cubierta por el segmento de
insercién 27 en la seccion transversal estéa configurada una concavidad axial 32, que vista en la seccion transversal
esta delimitada radialmente hacia fuera por una superficie interna de la pared circunferencial del escalon radial 31, y
en la direccion circunferencial en cada caso por un reborde de tope 33. Estos rebordes de tope 33, con respecto a
una recta que divide el segmento de inserciéon 27 en la seccion transversal, que discurre en perpendicular al eje de
giro y, estan dispuestos de manera diametralmente opuesta. El orificio ciego 30 del alojamiento 29 esta previsto en
la zona de una base de la concavidad 32.

En la direccién de insercién del segmento de bloqueo 18, es decir, adicionalmente de manera opuesta al extremo
libre 26, en el segmento de insercion 27 esta dispuesta una parte de distanciamiento 34. Esta parte de
distanciamiento 34 a modo de prolongacion se extiende desde la superficie frontal libre del segmento de insercién 27
en su prolongacion sobresaliendo libremente, alojando en este sentido mas preferiblemente el eje de giro y de
manera central. Mas preferiblemente la parte de distanciamiento 34 esta configurada esencialmente a modo de
manguito, mas preferiblemente conformada de una sola pieza y con el mismo material que el segmento de insercion
27.

La parte de distanciamiento 34 tiene un diametro reducido con respecto al segmento de insercién 27, presenta
preferiblemente en este sentido un diametro externo que corresponde aproximadamente a 0,5 veces el diametro del
segmento de insercion 27. En el centro la parte de distanciamiento 34 esta atravesada por una perforacion 35, con
un radio que corresponde al radio del alojamiento 29.

Ademas la parte de distanciamiento 34 esta ranurada por toda su longitud, que preferiblemente corresponde a de
una cuarta parte a una quinta parte de la longitud | del segmento de insercién 27. De manera correspondiente la
pared circunferencial de la parte de distanciamiento 34 es discontinua. La ranura 36 se abre con respecto a una
secciodn transversal en la misma direccion que el alojamiento 29 a modo de ranura del segmento de insercion 27.

El segmento de insercion 27 configurado en conjunto de manera maciza conforma zonas de pared 37 por una zona
parcial de su longitud. Estas estan dispuestas aproximadamente en el centro en la extension longitudinal del
segmento de insercion 27 incluyendo la parte de distanciamiento 34, ademas visto en la seccién transversal mas alla
de la seccion transversal del segmento de insercion 27 conforman segmentos de accionamiento 38 que sobresalen
libremente en forma de partes de superficie que se extienden en la direccién circunferencial. Estos segmentos de
accionamiento 38 discurren curvados en la seccion transversal, mas preferiblemente aojando en el lado de externo
de la pared el radio del segmento de insercién 27 o su superficie circunferencial 28. El grosor radial de cada
segmento de accionamiento 38 corresponde esencialmente al grosor de pared radial de la parte de distanciamiento
34, mas preferiblemente a aproximadamente de 1 mm a 3 mm, preferiblemente 2 mm. Los dos segmentos de
accionamiento 38, vistos en la secci6on transversal, estan dispuestos de manera diametralmente opuesta,
adicionalmente con una extensién en la direccion circunferencial, que permite un angulo de apertura entre los
segmentos de accionamiento 38 que preferiblemente asciende a desde 80° hasta 1009, mas preferiblemente a 90°.

El segmento de sujecion 19 esta sujeto en la carcasa del robot de cocina 1 de manera resistente al giro. En este
sentido se trata preferiblemente de una parte con simetria de rotacién, que mas preferiblemente en conjunto esta
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configurada a modo de cilindro hueco. La superficie interna 39 de la pared circunferencial del segmento de sujecion
19 conforma un punto de apoyo radialmente externo para el segmento de insercion 27 del segmento de bloqueo 18.

Ademas, en el segmento de sujecion 19 esta previsto un gorrén 40 central, que se extiende en la direccion axial.
Este se extiende a modo de pasador preferiblemente por toda la longitud axial del segmento de sujecién 19, longitud
axial del segmento de sujecidon 19 que corresponde esencialmente a la longitud | del segmento de insercion 27.

El gorrén 40 se extiende adicionalmente mas alld de un lado frontal del segmento de sujecion 19 dirigido en la
posicion de asociacion hacia el segmento de bloqueo 18, preferiblemente por una longitud axial, que corresponde
aproximadamente a una tercera parte de la longitud axial | del segmento de insercion 27. El diametro del gorrén 40
esta adaptado al diametro del alojamiento 29 en parte abierto del segmento de insercion 27 o adaptado a la
perforacion 35 de la parte de distanciamiento 34. El gorrén 40 conforma un punto de apoyo radialmente interno, que
de manera correspondiente esta dispuesto de manera concéntrica, con respecto al punto de apoyo radialmente
externo en la zona de la superficie interna 39.

El gorron 40, en un extremo, esta unido a una pared frontal 41 del segmento de sujecion 19 dirigida en la posicién de
asociacion en sentido opuesto al segmento de bloqueo 18. Ademas existe una union del gorron 40 central con la
superficie interna 39 mediante una pared radial 42, pared radial 42 que se extiende por una zona parcial de la
longitud axial del gorron 40, méas preferiblemente sobresaliendo de la superficie frontal dirigida en la posicion de
asociacion hacia el segmento de bloqueo 18. En la extensién axial, mas alla de esta pared radial 42, el gorron 40
conforma su forma de pasador cilindrico completa.

En la zona del extremo del gorrén 40 dirigido hacia la superficie frontal 41, éste en su seccion transversal, de
manera opuesta a la pared radial 42, esta rodeado por una pantalla de soporte 43 que en el ejemplo de realizacion
representado en su seccion transversal tiene aproximadamente forma de omega. Esta presenta para el
distanciamiento radial con respecto al gorron 40 un radio interno, que de manera preferible corresponde
esencialmente al radio externo de la parte de distanciamiento 34 del segmento de insercion 27.

Ademas el segmento de sujecion 19 esta dotado en la zona de su pared de una abertura 44 a modo de ventana.
Esta ademas, vista en la seccién transversal, estd asociada a la zona de la pared radial 42, que mas preferiblemente
se mete en la zona de la abertura 44, de modo que visto en una proyeccion vertical queda libre una zona parcial del
gorrén 40.

El diametro externo del segmento de sujecién 19 es preferiblemente igual al diametro externo maximo del segmento
de bloqueo 18, estando conformado ademas en el extremo del segmento de sujecion 19 del lado de insercién un
escalén radial 45 correspondiente al escalén radial 31 del segmento de bloqueo 18.

El escal6n radial 45 del segmento de sujecién 19 y mas preferiblemente también el escal6n radial 31 del segmento
de blogueo 18 atraviesan la zona de una abertura de carcasa no representada en mas detalle, que mas
preferiblemente tiene un didametro adaptado al diametro de los escalones radiales.

Para el montaje del segmento de bloqueo 18 preferiblemente en fabrica se introduce su segmento de insercion 27
atravesando el gorron 40 y la parte de distanciamiento 34 en el alojamiento 29 en parte abierto en el segmento de
sujecion 19. La disposicion de la ranura 36 en la parte de distanciamiento 34 determina en este sentido la posicién
angular de las parejas de apoyo durante la operacion de montaje, recorriendo durante la operacion de montaje por la
ranura 36 la pared radial 42 del segmento de sujecion 19. En la posicién de insercién del segmento de insercién 27
limitada axialmente por un tope la parte de distanciamiento 34 engancha la pared radial 42 por detras, de modo que
en cualquier otra posicién angular diferente de la posicion de montaje el segmento de insercion 27 esta asegurado
frente a una retirada. En la posicién de montaje los segmentos de accionamiento 38 del segmento de insercion 27
estan libres para su accionamiento en la abertura 44 del segmento de sujecion 19. Preferiblemente sobre estos
segmentos de accionamiento 38 actla una palanca no representada, de accionamiento electromotor, para el
desplazamiento de giro del segmento de bloqueo 18 desde una posicion de liberacién de tapa a una posicién de
bloqueo y al revés, a consecuencia de la accion correspondiente sobre los segmentos de accionamiento 38 en el
lado del segmento de insercion.

Mediante la disposicion seleccionada se proporcionan dos puntos de apoyo de giro encajados uno dentro de otro.
Para en este sentido conseguir un efecto con diferencia de carga de los dos puntos de apoyo, el punto de apoyo
radialmente interno entre el gorron 40 y el alojamiento central 29 del segmento de insercion 27 esté realizado con un
juego de apoyo menor que el punto de apoyo radialmente externo entre el segmento de insercién 27, en particular
su superficie circunferencial 28 y la superficie interna 39 del segmento de sujecion 19. El punto de apoyo interno en
la zona del gorrén 40 presenta en este sentido preferiblemente un juego radial de desde 0,2 hasta 0,8 mm, mas
preferiblemente de 0,5 mm, mientras que en la zona de la pareja de apoyo radialmente externa existe un juego radial
de preferiblemente desde 0,5 hasta 1,5 mm, mas preferiblemente de 1 mm.

La resistencia del gorron 40 esta configurada ademas de tal modo que en el caso de carga normal el apoyo de giro
tiene lugar completamente en la zona del punto de apoyo radialmente interno. De este modo existe una situacion de
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funcionamiento suave y asi es posible un giro del segmento de bloqueo 18 con un par de frenado reducido. En caso
de sobrecarga se deforma la geometria externa del segmento de sujecion 19 hasta que el segmento de insercién 27
hace tope con la superficie interna 39. De este modo se produce un apoyo de emergencia. Mediante la configuracion
elastica del segmento de sujecion 19, en particular de su pared externa, con la deformaciéon producida por la
sobrecarga es posible un retroceso elastico. El punto de apoyo interno en la zona del gorrén 40, en las respectivas
zonas de extremo, estd configurado de tal modo que puede absorber las fuerzas que actian en sentido
circunferencial. Asi, el gorrén 40 que sobresale libremente de la superficie frontal del segmento de sujecién 19 se
engancha en el lado del segmento de insercion en el orificio ciego 30, mientras que en la zona de extremo opuesta
se proporciona un apoyo radial de la parte de distanciamiento 34 en el lado del segmento de insercion por la pantalla
de soporte en 43 el lado del segmento de sujecion.

Preferiblemente se consigue una limitacién del angulo de giro del segmento de bloqueo 18 mediante tope de los
rebordes de tope 33 en la zona de la concavidad en 32 el lado del segmento de insercion con las superficies
enfrentadas de la pared radial 42 que en parte sobresale de la superficie frontal libre del segmento de sujecion 19.

Para el funcionamiento del robot de cocina 1 se coloca la tapa 10, apoyando directamente el borde de tapa 16 sobre
el borde de recipiente 13, dado el caso indirectamente interponiendo una junta hermética.

Por el desplazamiento de giro del segmento de bloqueo 18 se desplazan los segmentos de solapamiento 21
distanciados entre si en la direccién axial sobre el borde de tapa 16 hasta una posicion final segun la figura 4, en la
que se alcanza el estado bloqueado de la tapa 10. Preferiblemente, en este sentido, no se consigue una sujecion
axial del recipiente 6 y la tapa 10. Mas bien preferiblemente s6lo se garantiza que el recipiente 6 y la tapa 10 en el
estado bloqueado no puedan separarse tampoco con fuerzas elevadas. El sellado se garantiza mediante dicha junta
hermética radial.

Mas preferiblemente se prevén dos partes de bloqueo 17, que con respecto a una vista en planta segun la figura 3
estan dispuestas de manera opuesta, preferiblemente con una orientacion paralela de los ejes de giro y entre si.
Gracias a esta disposicion, debido a los dos segmentos de solapamiento 21 configurados en cada caso por cada
parte de bloqueo 17 se alcanza un bloqueo total de cuatro puntos de la tapa 10. Por tanto, el recipiente de coccién 6
se apoya a través del borde del recipiente de coccién 13 en primer lugar sobre dos zonas de asiento 23 opuestas
1802, de modo que con respecto a una vista en planta las lineas que unen las zonas de bloqueo entre si se cortan
en la zona del eje vertical x del recipiente 6, situdndose adicionalmente el punto de corte de las lineas de unién en
perpendicular por encima del centro de gravedad del recipiente. De este modo se consigue que el recipiente 6 no dé
lugar a un par de vuelco de apoyo que deberia de apoyarse en otro punto.

En particular, gracias a las zonas de bloqueo o los segmentos de solapamiento 21 configurados distanciados entre
si en la direccién de extensién del eje de giro y se consigue que el flujo de fuerza se aplique desde las zonas de
asiento 23 de las partes de bloqueo 17 por debajo del borde de recipiente 13 a través de la respectiva parte de
bloqueo 17 hacia los segmentos de solapamiento 21 y de este modo a la tapa 10. De este modo, en el ejemplo de
realizacién representado se forman cuatro puntos de presion sobre la circunferencia de la tapa 10. El recipiente 6 asi
como las partes de bloqueo 17 presentan la resistencia necesaria para la distribucion de la fuerza, lo que
ventajosamente lleva a un aumento en la eleccion de materiales para la tapa 10.

Lista de simbolos de referencia

1 robot de cocina

2 campo de mando

3 tecla

4 pantalla

5 alojamiento de recipiente
6 recipiente

7 mecanismo mezclador

8 elemento de calentamiento
9 cable de conexién a red
10 tapa

11 abertura de llenado
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pared de recipiente

borde de recipiente
superficie de abombamiento
collar

borde de tapa

parte de bloqueo
segmento de bloqueo
segmento de sujecién
cavidad

segmento de solapamiento
segmento de cavidad
zona de asiento

elemento de solapamiento
extremo

segmento de insercion
superficie circunferencial
alojamiento

orificio ciego

escaldn radial

concavidad

reborde de tope

parte de distanciamiento
perforacion

ranura

zona de pared

segmento de accionamiento
superficie interna

gorrén

superficie frontal

pared radial

pantalla de soporte
abertura
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REIVINDICACIONES

1. Robot de cocina de funcionamiento eléctrico (1) con un recipiente (6) y una tapa (10) para el recipiente (6),
pudiendo bloquear la tapa (10) en la posicion de cierre con respecto al recipiente (6), presentando ademas el
recipiente (6) una base de recipiente y una pared de recipiente (12) que se extiende hacia arriba desde la base,
pasando la pared de recipiente (12) a un borde (13) que sobresale radialmente, presentando ademas la tapa (10) un
borde de tapa (16), que en la posicién de cierre se superpone al borde de recipiente (13), estando formado el
bloqueo por una parte de blogueo (17) a modo de varilla compuesta para solaparse con la tapa (10), que mediante
giro puede desplazarse desde una posicion de liberacién a la posicion de bloqueo y al revés, caracterizado por que
la parte de bloqueo (17) presenta un segmento de insercion (27) que se extiende en la direccién axial, en el lado de
la carcasa, por que el segmento de insercion (27) al menos por una parte de la extensién axial en la direccion
circunferencial cubre s6lo un segmento parcial de un area de circulo, por que un medio de accionamiento en el lado
del robot de cocina a través del segmento de insercién (27) puede dar lugar a un movimiento de giro de la parte de
blogueo (17) sobre un eje longitudinal (y) y por que la parte de bloqueo (17) en la direccién axial esta dividida en un
segmento de sujecion fijo (19) y un segmento de bloqueo giratorio (18).

2. Robot de cocina segun la reivindicacion 1, caracterizado por que el segmento de insercion (27) se extiende
en la direccion circunferencial por una cuarta parte o mas de la circunferencia.

3. Robot de cocina segun una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por que el segmento de
insercion (27) se extiende en la direccién circunferencial por tres cuartas partes o menos.

4. Robot de cocina segun una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por que el segmento de
insercién (27) esta configurado de manera maciza.

5. Robot de cocina segun una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por que se utilizan zonas de
pared (37) del segmento de insercién (27) que sobresalen libremente en la direccion circunferencial para el
accionamiento del blogqueo.

6. Robot de cocina segun la reivindicacion 5, caracterizado por que las zonas de pared (37) que sobresalen
libremente conforman segmentos de accionamiento (38), que son partes de superficie que se extienden en la
direccion circunferencial.

7. Robot de cocina segun una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por que el segmento de
sujecion (19) presenta dos segmentos coaxiales, entre los cuales en la direccion radial se aloja el segmento de
insercién (27) del segmento de bloqueo (18).

8. Robot de cocina segun la reivindicacion 7, caracterizado por que un segmento del segmento de sujecion
(19) es un gorrén (40) central, que se extiende en la direccion axial.

9. Robot de cocina segun la reivindicacion 7 u 8, caracterizado por que el otro segmento del segmento de
sujecion (19) es la superficie interna (39) de la pared circunferencial.

10. Robot de cocina segun una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por que el segmento de
bloqueo (18) puede girar en el segmento de sujecion (19) sobre un eje central (y) con una limitacién angular.

11. Robot de cocina segun una de las reivindicaciones 8 a 10, caracterizado por que el gorrén (40) central esta
unido por una parte de su longitud a través de una pared radial (42) a la superficie interna (39) de una parte de la
pared circunferencial.

12. Robot de cocina segun una de las reivindicaciones 8 a 11, caracterizado por que el segmento de insercion
(27) presenta un alojamiento (29) central, en parte abierto para el gorrén (40).

13. Robot de cocina segin una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por que en el segmento de
insercién (27) esta dispuesta una parte de distanciamiento (34) dispuesta delante en la direccion de insercién con un
radio menor.

14. Robot de cocina segun una de las reivindicaciones 6 a 13, caracterizado por que el segmento de sujecion
(19) presenta una abertura (44) asociada en cualquier caso a los segmentos de accionamiento (38), de modo que
los segmentos de accionamiento (38) del segmento de insercién (27) estan libres para su accionamiento
atravesados por el segmento de sujecion (19).
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