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Sistema inteligente para el control y gestiéon de un
vehiculo motorizado para la recogida de
contenedores de residuos, siendo dicho vehiculo
motorizado (1) del tipo que comprende un brazo gria
(2) articulado para la manipulacion del contenedor y
una caja de carga (4), que comprende una pluralidad
de sensores ubicados en el chasis del vehiculo
motorizado, el brazo gria (2) y la caja de carga (4),
cuya informacién procedente de los sensores es
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central de procesado (CPU) (18) para el
procesamiento de datos, interpretando y ejecutando
las instrucciones provistas en un programa de
funcionamiento. De este modo, se obtiene un sistema
capaz de ser programado para controlar procesos
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contenedores.

21 22 19 20

Aviso:

Se puede realizar consulta prevista por el art. 37.3.8 LP.




10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2361 363 Bl

DESCRIPCION

Sistema inteligente para el control y gestién de un vehiculo motorizado para la recogida de contenedores de resi-
duos.

Objeto de la invencion

La presente solicitud de patente de invencion tiene por objeto el registro de un sistema inteligente para el control y
gestién de un vehiculo motorizado para la recogida de contenedores de residuos que incorpora notables innovaciones
y ventajas.

Mais concretamente, la invencion propone el desarrollo de un sistema inteligente para el control y gestién de un
vehiculo motorizado destinado al campo de la recogida de residuos que permite controlar los diversos procesos en
tiempo real, siendo adecuado tanto para la gestién de contenedores de superficie como contenedores alojados bajo
el nivel del suelo y a un vehiculo motorizado para la recogida de contenedores de residuos que presenta el sistema
inteligente de acuerdo con la reivindicacidn 1.

Antecedentes de la invencion

Es bien sabido la automatizacién cada dia mayor de los vehiculos destinados a la recogida de contenedores de
residuos en las vias urbanas con la finalidad de facilitar y reducir el tiempo necesario para llevar a cabo las operaciones
de recogida y manipulacion de los contenedores. Estos vehiculos con automatismos permiten al operario actuar de
forma automética sobre cada uno de los dispositivos o mecanismos principales del vehiculo, pero actuando sobre
cada uno de ellos de forma independiente y sin estar interrelacionados o coordinados, por lo que cada etapa debe ser
seleccionada, gestionada y controlada por el operario por lo que se incrementa el tiempo de manipulacién por cada
contenedor y existe una amplia posibilidad de error por parte del operario en la seleccion del tipo de operacion a
seleccionar segun las necesidades.

Por lo tanto, existe la necesidad de obtener un sistema inteligente que permita interactuar en tiempo real los
dispositivos principales que intervienen en la recogida y manipulacién de contenedores con la consiguiente ventaja de
simplificar y reducir atin mas el tiempo de operacién de recogida de contenedores.

Ademas, el solicitante no tiene conocimiento en la actualidad de una invencién que disponga de las caracteristicas
que se describen en esta memoria.

Descripcion de la invencion

La presente invencidn se ha desarrollado con el fin de proporcionar un sistema que resuelva los inconvenientes an-
teriormente mencionados, aportando, ademas, otras ventajas adicionales que seran evidentes a partir de la descripcién
que se acompaiia a continuacion.

Es por lo tanto un objeto de la presente invencién proporcionar un sistema inteligente para el control y gestion de
un vehiculo motorizado para la recogida de contenedores de residuos, siendo dicho vehiculo motorizado del tipo que
comprende un brazo gria articulado para la manipulacién del contenedor a recoger, un equipo de compactacién y una
caja de carga que puede ser cerrada o superiormente abierta.

En particular, el sistema inteligente se caracteriza por el hecho de que comprende una pluralidad de sensores
ubicados en el chasis del vehiculo motorizado, el brazo gria, opcionalmente un equipo de compactacién y la caja de
carga, cuya informacién procedente de los sensores es recogida por una respectiva unidad base de control asociada
a cada sensor y es enviada a una unidad central de procesado (CPU) para el procesamiento de datos, interpretando
y ejecutando las instrucciones provistas en un programa de funcionamiento, una base de datos almacenada en un
ordenador PC, y un médulo externo de comunicaciones vinculado a la CPU, de tal modo que lleva a cabo el control y
ejecucion en tiempo real de los procesos secuenciales durante la recogida, descarga y liberacion de un contenedor por
medio del brazo grida, el equipo de compactacién y la caja de carga.

Este sistema tiene como objetivo universalizar el concepto de recogida, manipulacién (con la optimizacion de la
geometria y velocidad), gestion y control de residuos en funcién de la disponibilidad de maquinaria nueva o en uso,
para que de esta forma se pueda obtener un conjunto que actie de forma inteligente y automadtica sin estar sujeto a
directrices concretas de fabricantes de equipos o de componentes especificos.

Es otro objetivo de la presente invencidn proporcionar un sistema capaz de ser programado para controlar procesos
secuenciales en tiempo real, propios de los equipos instalados, interactuando con el entorno fisico al alcance de su
radio de accidn, ahorrando una gran cantidad de tiempo de los servicios de limpieza ya que se facilita la manipulacién
de los contenedores durante la recogida de residuos.

Las respectivas unidades base de control y la unidad central de procesado son del tipo PLC. Para que el PLC
cumpla con la funcién de controlar, es necesario programarlo con la informacién a cerca de los procesos a secuenciar.
Esta informacién es recibida por los sensores anteriormente citados que, gracias al programa légico interno, logran
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implementarla a través de los accionadores que estdn previstos en el sistema, es decir, los mecanismos que forman
parte del brazo gria, el equipo de compactacién y la caja de carga. Una ventaja que tiene el hecho de disponer de
un PLC en el sistema descrito es el ahorro de tiempo ya que permite realizar modificaciones en el sistema sin costes
adicionales dado que basta con modificar la programacion de éste.

Es otro objeto de la invencién proporcionar un vehiculo motorizado para la recogida de contenedores de residuos
que tiene un chasis sobre el que se dispone una caja de carga y un brazo gria para la manipulacion de tales contenedores
que comprende un sistema inteligente de control y gestién como el descrito con anterioridad. Adicionalmente, el
vehiculo puede incluir un equipo de compactacion provisto de sensores que transmiten la informacién a una unida de
control secundaria conectada con la unidad central de procesado.

Otras caracteristicas y ventajas del sistema objeto de la presente invencién resultardn evidentes a partir de la
descripcion de una realizacion preferida, pero no exclusiva, que se ilustra a modo de ejemplo no limitativo en los
dibujos que se acompaiian, en los cuales:

Breve descripcion de los dibujos

Figura 1.- Es una vista en alzado lateral de un vehiculo motorizado de carga lateral de contenedores provisto del
sistema inteligente de acuerdo con la invencién;

Figura 2.- Es una vista en perspectiva de una realizacion de un brazo grda a ser montado en el vehiculo motorizado;

Figura 3.- Es un vista esquematizada de un sistema inteligente de control y gestiéon de acuerdo con la presente
invencion.

Descripcion de una realizacion preferente

Tal como se muestra en una realizacién de la invencidn, estd previsto un sistema inteligente para el control y gestion
de un vehiculo motorizado para la recogida de contenedores de residuos, siendo dicho vehiculo motorizado (1) del
tipo que comprende principalmente un brazo grda (2) articulado para la manipulacién del contenedor, un equipo de
compactacion (3) y una caja de carga (4) de tipo conocido, motivo por el cual no se va a entrar en mayor detalle en su
explicacion.

Haciendo particular referencia al brazo grda anterior (2) y de acuerdo con la figura 2, consiste en un tipo de
brazo grda (2) que estd comercialmente disponible en el mercado, estando basicamente compuesto por los siguientes
elementos:

- una base gria (5);

- un elemento giratorio (6) situado sobre la base gruia (5);

- una columna giratoria (7);

- un cilindro de elevacion (8);

- un brazo de elevacion (9);

- un cilindro de articulacién (10);

- un brazo de articulacién (11);

- extensiones hidraulicas (12) del brazo de articulacién (11);

- un basculante adaptador (13) para el elemento de agarre de contenedores;

- un cabezal rotativo (14) ubicado en el extremo del brazo de articulacién que permite el giro del elemento de
agarre de para los contenedores;

- un emisor radio mando (15); y
- estabilizadores (16).
Mencionar que el equipo de compactacién (3) puede ser del tipo estacionario, es decir, montado y sujeto al chasis

del vehiculo motorizado o bien de tipo dindmico, es decir, que se puede cargar y descargar a voluntad del chasis
mediante un equipo hidrdulico predeterminado.
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Dicho sistema inteligente se proporciona con una pluralidad de detectores que estdn ubicados en el brazo gria (2),
el equipo de compactacién (3) y la caja de carga (4), cuya informacién es enviada a una unidad base de control para
el procesamiento la dicha informacién recibida, provista de una base de datos conectado a un ordenador PC (17), una
CPU (unidad central de procesado) (18), un médulo externo de comunicaciones (25), de tal modo que ejecuta el control
y gestion en tiempo real de los procesos secuenciales durante la recogida, descarga y liberacién de un contenedor del
brazo gria, el equipo de compactacion y la caja de carga, de modo que estos dispositivos estdn interrelacionados entre
si.

La unidad base de control es del tipo PLC (controlador 16gico programable) que enlaza con la base de datos provista
en el ordenador PC (17) instalado en el interior de la cabina del vehiculo motorizado (1), que permite la interaccién
de las posibilidades de recogida en funcién de la naturaleza del residuo, el tipo de contenedor y sus enganches, la
posicion, la productividad, la comunicacién entre el operario y los diversos mecanismos que forman parte del vehiculo
motorizado (1) que intervienen en las operaciones de recogida de contenedores.

Mencionar que la conexién entre el PLC y el ordenador PC puede realizarse mediante comunicacién por cableado
como inaldmbrica.

El ordenador PC (17) puede ser, por ejemplo, portatil en donde se guardan los datos generados por la actividad
del sistema inteligente. En la cabina del vehiculo motorizado (1) también estd dispuesta una pantalla tictil (23) que
permite la entrada de datos y 6rdenes, actuando a su vez como periférico de salida, mostrando los resultados introdu-
cidos previamente. Por lo tanto, la pantalla tactil puede actuar como periférico de entrada y de salida de datos. A su
vez, también actiia como periférico de salida, que muestra los resultados introducidos previamente, permitiendo una
interaccién intuitiva y rdpida del operario.

Entrando en mayor detalle en los sensores, el sistema inteligente comprende un sensor de dngulo (18) acoplado en
el brazo de grua, tal que transmite la informacion de posicionamiento, elevacién y articulacion de las partes articuladas
del brazo grua (2) a la unidad base de control, asi como un inclinémetro (22) en los ejes de coordenadas X, Y para
proporcionar informacién de las coordenadas de inclinacién del plano del chasis del vehiculo motorizado, que resulta
adecuado ante posibles desniveles del terreno por el cual deba trabajar el vehiculo (1).

Esta previsto un sensor de desplazamiento para transmitir la informacién de la longitud del brazo extensible de la
grda (12).

También esta previsto la disposicién de un sensor de giro (19) de alta resolucién vinculado al brazo gria (2) que
transmite la informacion de posicionamiento del giro del brazo grda (2) a la unidad base de control, permitiendo cubrir
el angulo de giro del brazo gria (2) que se precise.

También esta previsto la disposicién de un sensor de giro de alta resolucién vinculado al cabezal rotativo (14) que
transmite la informacion de posicionamiento del giro al cabezal rotativo (14) a la unidad base de control, permitiendo
mantener el paralelismo del contenedor con el vehiculo.

De forma ventajosa, la caja de carga del vehiculo incluye una pluralidad de cdmaras (20) de reducido tamafio que
pueden ubicarse en el techo de la caja de carga o la cabina del vehiculo motorizado que permite ver el extremo del
brazo grda (2) y la zona de trabajo por encima de éste. La informacién obtenida por tales cdmaras es transmitida
visualmente al operador mediante una pantalla de visualizacién ubicada en la cabina del vehiculo motorizada (1), y
en el que la informacién es transmitida mediante comunicaciéon Wifi. A parte, se localiza una cdmara adicional en el
equipo de compactacidn para controlar el funcionamiento de la prensa y el sistema de abatimiento del tejado y la tolva
de recepcidn superior.

También, el sistema comprende al menos dos sensores de desplazamiento sin contacto por ldser (21), ubicados uno
a cada lateral del vehiculo motorizado para determinar la posicién del contenedor a ser recogido.

Adicionalmente, incluye un médulo GPS (24) conectado en un puerto del ordenador PC para la localizacion del
vehiculo motorizado.

La alimentacién eléctrica de los diversos componentes eléctricos y electrénicos que forman parte del sistema
inteligente se lleva a cabo mediante las baterias del propio vehiculo motorizado (1), habiéndose habilitado lineas de
tension adaptadas, dimensionadas y protegidas convenientemente para alimentar todos los componentes.

El sistema por lo tanto funcionard de la siguiente manera para la recogida de un determinado contenedor teniendo
en cuenta el peso:

En primer lugar el operario identifica el vehiculo y contenedores a recoger utilizando la pantalla tictil, generando un
archivo activo donde se introducen y guardan los datos de tiempo de trabajo, posicionamiento y peso. Posteriormente,
se determina la adquisicién del punto de trabajo mediante el GPS, obteniéndose el punto de recogida. Una vez se ha
realizado la elevacion del contenedor, el sistema detecta el peso que siempre es superior al del elevador (es decir, brazo
grda) en vacio, a partir de una altura, que nos dara el sensor de posicién correspondiente, capturando el valor del peso
en tara.
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De este modo se obtiene un valor bruto/neto a partir de los valores adquiridos. Una vez elegido el contenedor
previsto en este punto finaliza la tarea, de tal manera que el vehiculo motorizado se dirige hacia el siguiente contenedor.

Otro aspecto a mencionar es el hecho de que el sistema inteligente descrito permite diferentes niveles de funciona-
miento:

Automatizado. Cuando el contenedor reconocido y preparado con un solo punto de fijacién en el caso de
recogida de contenedores de superficie con el brazo gria articulado o en contenedores estdndar con elevadores
de carga lateral, donde el operario actda tinicamente como validador de la ejecutiva del proceso accionando un
botén de confirmacién.

Semi-automatica. Cuando el contenedor de superficie reconocido y preparado con un solo punto de fijacién y
los condicionales de ubicacién no sea posible de centrarlo y adquirir el posicionamiento inicial con los sensores
de desplazamiento laser anteriormente citados.

Radio-asistida. Cuando parte del inconveniente de que no se pueda posicionar para realizar el centrado del
aparato que recoge el contenedor y existen obstdculos fisicos que impiden el movimiento éptimo.

Radio. Si por cualquier motivo accidental o averia de la instrumentacién no se reconocen los multiples sensores
ni su informacién asociada, el operario puede ejecutar el movimiento de los diversos componentes de forma
manual sin interactuar entre ellos.

Los detalles, las formas, las dimensiones y demds elementos accesorios, asi como los materiales empleados en
la fabricacion del sistema de la invencién podrdn ser convenientemente sustituidos por otros que sean técnicamente
equivalentes y no se aparten de la esencialidad de la invencién ni del ambito definido por las reivindicaciones que se
incluyen a continuacion.
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REIVINDICACIONES

1. Sistema inteligente para el control y gestién de un vehiculo motorizado para la recogida de contenedores de
residuos, siendo dicho vehiculo motorizado (1) del tipo que comprende un brazo gria (2) articulado para la manipula-
cién del contenedor y una caja de carga (4), caracterizado por el hecho de que comprende una pluralidad de sensores
ubicados en el chasis del vehiculo motorizado, el brazo gria (2) y la caja de carga (4), cuya informacién procedente
de los sensores es recogida por una respectiva unidad base de control asociada a cada sensor y es enviada a una unidad
central de procesado (CPU) (18) para el procesamiento de datos, interpretando y ejecutando las instrucciones provistas
en un programa de funcionamiento, una base de datos almacenada en un ordenador PC (17), y un médulo externo de
comunicaciones vinculado a la unidad central de procesado (18), de tal modo que lleva a cabo el control y ejecucién
en tiempo real de los procesos secuenciales durante la recogida, descarga y liberacion de un contenedor por medio del
brazo gria (2) y la caja de carga (4).

2. Sistema inteligente segtin la reivindicacion 1, caracterizado por el hecho de que las respectivas unidades base
y la unidad central de procesado son del tipo PLC (controlador 16gico programable).

3. Sistema inteligente segun la reivindicacién 1, caracterizado por el hecho de que comprende un sensor de
dngulo acoplable en el brazo de gria, tal que transmite la informacién de posicionamiento, elevacion y articulacion de
las partes articuladas del brazo gria (2) a la unidad base de control.

4. Sistema inteligente segun la reivindicacion 1, caracterizado por el hecho de que comprende un sensor de giro
(19) vinculable al brazo gria (2) que transmite la informacién de posicionamiento del giro del brazo gria (2) a la
unidad base de control.

5. Sistema inteligente segtin la reivindicacidn 1, caracterizado por el hecho de que la caja de carga del vehiculo
incluye una pluralidad de cdmaras (20) cuya informacién es transmitida visualmente al operador mediante una pantalla
de visualizacién ubicada en la cabina del vehiculo motorizado (1), y en el que la informacién es transmitida mediante
comunicacion Wifi.

6. Sistema inteligente segun la reivindicacién 1, caracterizado por el hecho de que comprende al menos dos
sensores de desplazamiento sin contacto por ldser (21), ubicados uno a cada lateral del vehiculo motorizado para
determinar la posicién del contenedor a ser recogido.

7. Sistema inteligente segun la reivindicacién 1, caracterizado por el hecho de que incluye un médulo GPS (24)
conectado en un puerto del ordenador PC (17) para la localizacién del vehiculo motorizado en tiempo real.

8. Sistema inteligente segtn la reivindicacién 1, caracterizado por el hecho de que incluye un inclinémetro (22)
en los ejes de coordenadas X, Y para proporcionar informacién de las coordenadas de inclinacién del plano del chasis
del vehiculo motorizado (1).

9. Sistema inteligente segtn la reivindicacion 1, caracterizado por el hecho de que se proporciona un sensor de
giro vinculado al cabezal rotativo (14) que permite transmitir la informacién de posicionamiento del giro de dicho
cabezal rotativo (14).

10. Vehiculo motorizado (1) para la recogida de contenedores de residuos que tiene un chasis sobre el que se
dispone una caja de carga y un brazo grda (2) para la manipulacion de tales contenedores, caracterizado por el hecho
de que comprende un sistema inteligente de control y gestién seguin cualquiera de las reivindicaciones 1 a 9.

11. Vehiculo motorizado para la recogida de contenedores de residuos segtin la reivindicacién 10, caracterizado
por el hecho de que incluye un equipo de compactacién provisto de sensores que transmiten la informacién a una
unidad de control secundaria conectada con la unidad central de procesado.
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D01 EP 0894739 Al (WATERFORD FOUNDRY INVENTIONS 03.02.1999
LIMITED)
D02 US 2002103569 Al (MAZUR STEVEN L) 01.08.2002
D03 ES 2076978 T3 (EDELHOFF POLYTECHNIK) 16.11.1995
D04 ES 2200116 T3 (GEESINK BV) 01.03.2004
D05 ES 2330819 Al (TT AMBIENTAL GESTIO | SERVEIS) 15.12.2009

2. Declaracion motivada segin los articulos 29.6 y 29.7 del Reglamento de ejecucién de la Ley 11/1986, de 20 de
marzo, de Patentes sobre la novedad y la actividad inventiva; citas y explicaciones en apoyo de esta declaracion

El documento D01 se considera el mas préximo del estado de la técnica al objeto de las reivindicaciones 1 a 11, y en lo que
respecta a estas reivindicaciones este documento parece afectar a la actividad inventiva de dichas reivindicaciones, tal y
como se explica a continuacion (las referencias entre paréntesis corresponden a D01).

Reivindicacién independiente 1:

El documento DO1 describe un sistema para el control y gestion de un vehiculo motorizado para la recogida de
contenedores de residuos, que comprende un brazo gria articulado para la manipulacién del contenedor y una caja de
carga (véase la figura 8). El sistema descrito comprende una pluralidad de sensores (véase el parrafo 13), cuya informacion
es recogida por una unidad base de control (véase parrafo 30) y es enviada a una unidad central de procesado (CPU) para
el procesamiento de datos, que interpreta y ejecuta las instrucciones provistas en un programa de funcionamiento (véanse
los péarrafos 51 y 52). Comprende también un mdédulo externo de comunicaciones vinculado a la unidad central de
procesado (véase figura 14). De este modo se lleva a cabo el control y ejecucién de los procesos secuenciales durante la
recogida, descarga y liberaciéon de un contenedor por medio del brazo gria y la caja de carga.

La principal diferencia entre la invencién reivindicada y el documento D01 es que en este Ultimo no se incluye una base de
datos almacenada en un ordenador PC. El efecto técnico de esta diferencia es que se almacenan una serie de instrucciones
en un ordenador externo a la unidad central de procesado. El problema técnico a resolver seria, por lo tanto, controlar el
comportamiento de la unidad central de procesado mediante un ordenador.

El documento D02 describe un sistema de control que comprende una unidad central de procesado (véase figura 6,
elemento 410) que recibe instrucciones de un ordenador (véase elemento 440), el cual a su vez las almacena en una base
de datos (véase parrafo 25). De este modo, a la vista del documento D02, se considera que un experto en la materia
enfrentado al problema de controlar una unidad central de procesado mediante un ordenador, modificaria la invencién
descrita en D01, sin necesidad de realizar un esfuerzo inventivo, aportando las caracteristicas mencionadas de D02, para
obtener la invencion reivindicada.

Por lo tanto, la reivindicacion 1 careceria de actividad inventiva (Articulo 8.1 LP).
Reivindicaciones dependientes 2 a 11:

Estas reivindicaciones no parecen presentar caracteristicas adicionales o alternativas diferentes que les confieran novedad
o0 actividad inventiva frente a lo ya descrito en D01 y D02, pues se consideran caracteristicas o bien contempladas en dichos
documentos, o bien técnicas empleadas habitualmente y de sobra conocidas.

En concreto, respecto a la reivindicacion 2, el documento D01 describe que la unidad base y la unidad central de procesado
son del tipo PLC (véase el parrafo 7).

En cuanto a las reivindicaciones 3, 4 y 9, en el documento D01 se describe que el sistema de control comprende un sensor
de angulo y un sensor de giro en el brazo gria (véase parrafo 15 y figura 13a), asi como un sensor de giro en el cabezal
rotativo (véase parrafo 15 y figura 12a). Por lo tanto, estas reivindicaciones no cumplirian con el requisito de actividad
inventiva (Articulo 8.1 LP).

Las reivindicaciones 5, 6, 7 y 8 responden a los siguientes problemas técnicos objetivos:

- reivindicacion 5: visualizar desde la cabina del vehiculo zonas del exterior del mismo que no son visibles directamente.
- reivindicacion 6: determinar la posicion del contenedor a ser recogido.

- reivindicacion 7: determinar la posicion geografica del vehiculo.

- reivindicacion 8: determinar la inclinacion del chasis del vehiculo.
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Se considera que las caracteristicas técnicas reivindicadas, y que solucionan dichos problemas técnicos objetivos, son muy
conocidas y ampliamente utilizadas en el sector de los sistemas de control, como puede comprobarse, por ejemplo, en los
siguientes documentos:

- en el documento D03 (véase la reivindicacion 7 y la figura 14) se muestra una pluralidad de camaras que transmiten la
informacion captada a una pantalla situada en la cabina del vehiculo.

- el documento D04 (véase la columna 6, lineas 11 a 30, y figuras 3 y 4) se describe un vehiculo para la recogida de
contenedores de residuos, que utiliza sensores de desplazamiento sin contacto por laser para determinar la posicion
de los contenedores.

- el documento DO5 también describe un vehiculo para la recogida de contenedores de residuos que contiene, entre
otros, un mddulo GPS para determinar la posicion del vehiculo, asi como un inclinémetro para medir la inclinacién del
mismo (véase la pagina 2, lineas 59 a 61).

De este modo, a la vista de los documentos citados y dado que no se ha obtenido ningun efecto inesperado, la invencion
definida en las reivindicaciones 5 a 8 debe considerarse una mera yuxtaposicion de técnicas conocidas en el estado de la
técnica, por lo que no implican una actividad inventiva (Articulo 8.1 LP).

Finalmente, respecto a las reivindicaciones 10 y 11, el documento D01 describe un vehiculo motorizado para la recogida de
contenedores de residuos (véase el péarrafo 4), que comprende un sistema de control y gestion como el descrito en las
reivindicaciones anteriores. Igualmente, el vehiculo descrito en DO1 puede comprender un equipo de compactacion (véase el
parrafo 65 y la figura 16). Si bien no se especifica en dicho documento que el equipo de compactacion esté provisto de
sensores gque transmiten informacién a una unidad de control, se considera que a la vista de los documentos mencionados,
un experto en la materia afiadiria diferentes sensores al equipo de compactacion para obtener informacién del mismo, por lo
que no se considera que estas reivindicaciones supongan una actividad inventiva (Articulo 8.1 LP).
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