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DESCRIPCIÓN

Dispositivo para la aplicación de adhesivos a una
pieza en elaboración.

La presente invención se refiere a un dispositivo,
para la aplicación de adhesivos a una pieza en elabora-
ción, dotado de un cabezal con boquilla de aplicación
que permite impulsar una sustancia adhesiva viscosa
bajo presión, pudiéndose desplazar entre sí el cabe-
zal con la boquilla y la pieza semielaborada mediante
un dispositivo robot, de modo que permite aplicar el
adhesivo, en forma de una tira, preferentemente pro-
yectando un chorro pulverizado desde la boquilla, a
lo largo de una superficie de aplicación predetermi-
nada sobre la pieza en elaboración, para lo cual se ha
dispuesto en el cabezal con la boquilla o en el elemen-
to robot correspondiente una cámara, con su objetivo
dirigido al chorro proyectado o a la tira de adhesi-
vo por el lado de salida, montada en una unidad para
evaluación gráfica, destinada a la obtención de datos
gráficos de la tira de adhesivo. En adelante, bajo el
concepto “adhesivo” se entenderán también otras sus-
tancias viscosas, tales como las masillas para juntas,
que se aplican en fase viscosa a través de una boquilla
de aplicación sobre una pieza semielaborada.

En la aplicación de adhesivos es conocida la apor-
tación de adhesivo viscoso con o sin apoyo de aire
en forma de cordón adhesivo a lo largo de la superfi-
cie de aplicación de la pieza en elaboración. Además,
también se conoce la aportación de un hilo de adhe-
sivo proveniente de la boquilla de aplicación según el
principio de corriente turbulenta, desviándolo y arre-
molinándolo con ayuda de gas a presión, para de esta
manera, formando a modo de lazos, aplicar tiras par-
cialmente abiertas de anchura definida, sobre la pieza
a elaborar (EP 0 576 498 B1). Con tales condiciones
se ha considerado que según sea más o menos viscoso
o espeso el adhesivo saliente a un flujo constante de
la boquilla de aplicación del cabezal resultaran hilos
adhesivos mas o menos tenaces y, por otra parte, se-
gún la tenacidad de este hilo se precisara un mayor o
menor flujo de gas, para desviar de forma definida el
hilo y alcanzar la anchura de tira deseada. Para ello se
mide un parámetro en función de la viscosidad de la
masa pastosa y la cantidad de gas a presión alimen-
tada por unidad de tiempo, en dependencia funcional
del parámetro de viscosidad medida se controla de tal
manera que se aplica una tira de la masa de anchura
constante a lo largo de la pieza en elaboración. Co-
mo parámetro en función de la viscosidad se puede
considerar la presión de impulsión de la masa pasto-
sa, la temperatura de la masa pastosa y la presión de
accionamiento o potencia de accionamiento de un dis-
positivo dosificador para la masa pastosa. La alimen-
tación de gas a presión, en función de la viscosidad,
se trata de una medida técnica de control, que exige
un considerables dispendio para el calibrado. Sobre
todo en una modificación de los parámetros de apli-
cación, con la modificación del programa del robot o
con una modificación del adhesivo o de la superficie
del componente son necesarios recalibrados, que pue-
den precisar mucho tiempo.

Para evitar estas desventajas, se controlan óptica-
mente con un dispositivo del tipo que se ha indicado al
principio (US-A-4,724,302) las tiras de adhesivo a lo
largo de la superficie de aplicación, obteniendo datos
gráficos que se evaluaran en una unidad de evaluación
gráfica.

La presente invención tiene por objetivo mejorar
el conocido dispositivo del tipo descrito al principio,
de tal manera que sea posible una representación ín-
tegra de la imagen de la superficie de aplicación y po-
der efectuar el procedimiento de calibrado junto con
la aplicación automatizada de adhesivo.

Para la consecución de este objetivo se propone la
combinación de características indicadas en la reivin-
dicación 1. Las configuraciones y perfeccionamientos
mas idóneos de la invención resultan de las reivindi-
caciones secundarias.

La consecución de este objetivo, según la inven-
ción, radica en la idea de que el dispositivo para la
evaluación gráfica dispone de una memoria de valor
real para el registro magnético provisional de los da-
tos gráficos medidos, así como un generador de im-
pulsos o trayectorias sincronizables con la memoria
de valor real a lo largo de la superficie de aplicación.
Favorablemente el dispositivo de evaluación gráfica
dispone de un generador de trayectorias con auto- ca-
librado en los puntos previamente dados de calibrado
de la pieza en elaboración. En cuanto a los puntos de
calibrado se trata, bien de elementos estructurales de
la pieza en elaboración, como boquetes, aristas o so-
lapados, o bien particularidades previstas para el auto
calibrado sobre la pieza en elaboración como marcas
o una escala de calibrado.

Las unidades de cámara se han configurado, por
ejemplo, como cámaras de líneas, cuyas líneas de re-
gistro de imagen están alineadas transversales o incli-
nadas respecto a la superficie de aplicación. Se pre-
fieren, sin embargo, unidades de cámara configuradas
como cámaras CCD, que generan en una secuencia
rápida, imágenes de trama de dos dimensiones que se
pueden almacenar y evaluar digitalmente. Para faci-
litar sobre toda la superficie de aplicación una repre-
sentación gráfica integra y además un inmediato re-
conocimiento de errores y facilitar su eliminación, se
propone según una forma de realización preferente de
la presente invención, la provisión de varias unidades
de grabación.

También constituye una ventaja si en el cabezal de
la boquilla o en el correspondiente elemento del robot
se dispone un punto de iluminación. Con ello pueden
mantenerse constantes las condiciones de iluminación
a lo largo de la superficie de aplicación.

Otra forma de realización preferente de la presen-
te invención prevé en el cabezal de la boquilla o en el
correspondiente elemento del robot la disposición de
un sensor telemétrico para escaneado, orientado a la
pieza en elaboración o sobre la superficie de aplica-
ción, para determinar la separación entre la boquilla
a la pieza en elaboración o el perfil del espesor de la
tira de adhesivo.

Según otra configuración preferente de la presente
invención, la unidad de evaluación de imagen dispo-
ne de una memoria de valor teórico o de un generador
para la generación de datos gráficos predeterminados
a lo largo de la superficie de aplicación. Los datos
gráficos del valor teórico se pueden leer, por ejem-
plo, en una pieza a elaborar maestra en un cursillo
de aprendizaje (teach in). Finalmente el dispositivo de
evaluación gráfico al que se refiere la presente inven-
ción dispone de un conmutador comparador o rutina
para la comparación de los valores real /teórico como
mínimo de una parte de los datos gráficos a lo largo
de la superficie de aplicación, cuyo componente inter-
valo diferencial puede ser un circulo regulador para
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corrección de los parámetros de dosificación y super-
ficie de aplicación. Por este motivo el cabezal dosifi-
cador puede cargarse con adhesivo mediante un dis-
positivo dosificador, mientras que el dispositivo para
la evaluación gráfica y/o el sensor telemétrico forman
parte de un dispositivo de dosificación comandado por
el circuito regulador.

Ventajosamente el dispositivo dosificador dispo-
ne de un regulador de cantidad para el ajuste de la
cantidad de adhesivo, así como un dispositivo de re-
gulación o de control para el ajuste de la anchura de
la tira de adhesivo a lo largo de la superficie de apli-
cación. El regulador de cantidad puede comprender
además una bomba de émbolo con un medidor de re-
corrido de émbolo, cuya presión de accionamiento o
fuerza de accionamiento puede variar por lo menos
temporalmente con la sección transversal de salida de
boquilla constante. Una forma de realización prefe-
rente de la presente invención prevé que el cabezal
de boquilla esté conformado como cabezal de rociado
turbulento, cuya boquilla de aplicación está configu-
rada para la salida de un hilo de adhesivo continuo
y que por lo menos dispone de una boquilla de aire
oblicua con respecto del hilo de adhesivo. Además,
se ha previsto un dispositivo de mando para el ajus-
te de la alimentación de aire para rociado, de acuerdo
con la anchura predeterminada de la tira, a lo largo de
la superficie de aplicación, que se puede activar con
una señal de seguimiento emitida por el dispositivo
de evaluación de imagen, a partir de una desviación
de la anchura de la tira medida, respecto a la prede-
terminada. Alternativamente a ello se puede configu-
rar el cabezal de la boquilla como cabezal de rociado
turbulento, cuya boquilla de aplicación está configu-
rada para la emisión de un hilo adhesivo continuo y
se puede accionar rotativamente alrededor de un eje
excéntrico. Además, también se ha previsto aquí un
dispositivo de mando para el ajuste de la velocidad
de rotación de la boquilla de acuerdo con la anchura
de la tira predeterminada a lo largo de la superficie
de aplicación, que se puede activar con una señal de
reajuste emitida por el dispositivo de evaluación grá-
fica, a partir de una desviación de la anchura de la tira
medida con relación a la anchura predeterminada de
la tira. En ambas variantes, se puede activar la unidad
de mando para el ajuste de la alimentación del aire de
rociado o bien la velocidad de rotación de la boquilla
en el lado de entrada con parámetros de mando, que
se deducen de la cantidad de adhesivo predeterminada
o medida por unidad de tiempo, y de una magnitud en
función de la viscosidad. La magnitud en función de
la viscosidad puede ser en este caso proporcional a la
presión de accionamiento de un dispositivo dosifica-
dor configurado como bomba de émbolo.

Otra configuración preferente de la invención pre-
vé que el dispositivo de robot disponga de una memo-
ria o generador de curvas de trayectoria para la espe-
cificación del recorrido y de la velocidad del cabezal
de la boquilla.

Ventajosamente, la unidad de evaluación de ima-
gen está configurada por un ordenador de mando y
un software de evaluación gráfica. La unidad de eva-
luación de la imagen o el ordenador de mando puede
estar en línea a través de una red con un ordenador
externo. El ordenador externo puede estar conectado
a la red, por otra parte, preferentemente través de una
red en línea. Con estas medidas es posible un con-
trol en línea del robot para aplicar adhesivo así como

un seguimiento de los parámetros de mando y regula-
ción, desde un lugar de control externo, por ejemplo,
a través de Internet. La representación de la imagen
continua permite, además, un reconocimiento y una
rápida corrección de fallos.

A continuación se explicará más detalladamente
la invención con la ayuda de ejemplos de realización
representados en los dibujos, en los que se muestran:

la figura 1, un robot para el sellado mediante cos-
tura del borde de una pieza en elaboración en una re-
presentación en perspectiva;

la figura 2a, una sección de un cabezal de boquilla
articulado en un elemento final del robot;

la figura 2b, una sección transversal ampliada de
la figura 2a en la zona de la boquilla de aplicación;

la figura 3, un esquema de un dispositivo de man-
do para la activación del cabezal de la boquilla para el
dispositivo robot según la figura 1;

la figura 4, un esquema para la explicación de la
comparación teórica/real del dispositivo de mando se-
gún la figura 3.

El dispositivo robot 10, representado en la figura,
está destinado al sellado de costuras de rebordes pe-
gadas 12 de piezas para automóvil 14. El robot para
esta finalidad lleva en su elemento final 16 un cabezal
de boquilla 18, en el que se puede alimentar a través
de un tubo flexible 20 un adhesivo pastoso y que dis-
pone de una boquilla de aplicación 24 que se puede
cerrar con una aguja de válvula 22. El accionamien-
to de la aguja de válvula 22 tiene lugar a través de
una disposición cilindro-émbolo 48, cuyo émbolo 50,
en la posición de abertura, se empuja neumáticamen-
te a través de un mando del robot contra la fuerza de
un muelle de cierre 51 y en la posición de cierre, ba-
jo el efecto del muelle de cierre 51, hacia abajo. El
cabezal de boquilla 18 se ha configurado, en el ejem-
plo de realización mostrado, como cabezal de rocia-
do turbulento, de cuya boquilla de aplicación 24 sale
un hilo de adhesivo 28, que con ayuda de gas a pre-
sión se desvía y arremolina, de modo que se aplica
una tira de sustancia adhesiva 40 parcialmente abier-
ta, formando lazos, de anchura definida sobre la pieza
en elaboración 14. Para esta finalidad, el cabezal de la
boquilla 18 presenta una conexión de aire para rocia-
do 30, al que se ha conectado un conducto de aire para
rociado. El aire para rociado, alimentado para esta fi-
nalidad, desemboca en un canal de salida de aire 34
dirigido oblicuamente hacia la boquilla de aplicación
24.

El cabezal de la boquilla se puede desplazar me-
diante la disposición del robot 10 con relación a la
pieza de trabajo 14 a lo largo de una superficie de
aplicación 36, predeterminada en el sentido de la fle-
cha 28, y aporta a través de la boquilla de aplicación
24 una tira de adhesivo 40 arremolinada sobre la pieza
en elaboración 14.

Como se ve en las figuras 1 y 3, en el elemento
final 16 del robot 10, se encuentra además, como mí-
nimo, una cámara 42 y un dispositivo de iluminación
44 que se halla en el sentido de movimiento 38 detrás
del cabezal de la boquilla, y que tiene por objeto con-
trolar la aplicación de la tira de adhesivo 40 y si es
necesario corregir en una unidad de evaluación gráfi-
ca 45 la técnica de mando o de regulación.

Además, con el cabezal de la boquilla 18 está aco-
plado un sensor telemétrico 46, con el cual se pueden
determinar la distancia de la boquilla de aplicación 24
a la pieza en elaboración 14 como parámetro de ajus-

3



5

5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2 314 313 T3 6

te importante, y el perfil del espesor y/o determinar la
anchura de la tira de adhesivo 40. El sensor telemé-
trico 46 realiza como un escáner un desplazamiento
pendular que discurre transversalmente a la superfi-
cie de aplicación. El sensor telemétrico 46 está con-
figurado, por ejemplo, como sensor láser o sensor de
ultrasonidos.

Los datos de medición de la unidad de cámara 42
y del sensor telemétrico 46 se leen en una memoria de
datos gráficos 47 para la captación de los datos reales
40 y se comparan en el ordenador 49, por lo menos en
parte, a través de una rutina de comparación con los
datos de valores teóricos predeterminados 40’. Para
ello, se puede medir la separación de las costuras de
los rebordes 12, 12’, la anchura y el espesor de la ti-
ra de adhesivo 40. Los datos comparativos se pueden
convertir en parámetros de mando para el control de
la dosificación 52 o de la alimentación de aire para
rociado 54. Como parámetros de mando se conside-
ran la velocidad de avance del cabezal de boquilla 18,
la presión de accionamiento en el clasificador 52, la
presión de aire de rociado en la alimentación de aire
para rociado 54 o la separación de la boquilla de apli-
cación 24 respecto la pieza 14. Debido a la elevada
velocidad de aplicación, son necesarias cámaras muy
rápidas 42. Asimismo es importante una iluminación
buena y constante mediante la unidad de iluminación
44. Es conveniente que cada imagen de cámara indi-
vidual se ilumine mediante un destello de la unidad
de iluminación 44, configurado como un destello de
diodo. La medición del recorrido a lo largo de la su-
perficie de aplicación 36, tiene lugar de forma con-
veniente a través de un transductor de posición o una
escala de recorrido 57, que mediante puntos de refe-
rencia fijos para la pieza en elaboración, tales como
orificios de referencia, bordes, doblados o escotadura
se pueden ajustar e interpolar. Con estas medidas se
puede corregir, en caso necesario, también la super-
ficie de aplicación 36 predeterminada a través de los

valores de medición correspondientes del mando del
robot.

El control de la tira de adhesivo con videocámaras
42 de marcha rápida facilita tanto el trabajo de ajuste
de la disposición del robot 10 como del sistema dosi-
ficador 52, 54, como también el seguimiento en caso
de averías, así como cambio de material, oscilaciones
de temperatura con intervenciones en los parámetros
de ajuste original. Es especialmente ventajoso además
que los procesos de ajuste y de seguimiento también
se pueden llevar a cabo mediante ordenadores exter-
nos 56, por ejemplo, desde un punto de servicio em-
pleando una red en línea como Internet.

Resumiendo, hay que constatar lo siguiente: la
presente invención se refiere a un robot para aplicar
adhesivo con un dispositivo para la aplicación del ad-
hesivo en una pieza en elaboración. El robot para la
aplicación de adhesivo dispone de un cabezal 18 con
boquilla, que presenta una boquilla de aplicación 24
con la que se pueda aplicar el adhesivo bajo presión,
pudiéndose desplazar el cabezal 18 y la pieza en ela-
boración 14 uno con relación al otro. El adhesivo que
sale en un chorro pulverizado 28 desde la boquilla se
aplica en forma de una tira de adhesivo 40 a lo largo
de una superficie de aplicación 36 predeterminada so-
bre la pieza en elaboración 14. Para facilitar el trabajo
de ajuste y el calibrado posterior se han dispuesto una
cámara 42 en el cabezal de rociado 18 con su objetivo
dirigido al chorro proyectado 28 de adhesivo o a las ti-
ras de adhesivo 40, que por el lado de salida se puede
conectar a una unidad de evaluación gráfica 45. Los
datos de gráficos 40, captados a través de la unidad de
cámara 42 se almacenan provisionalmente y se com-
paran con los valores gráficos 40’ propuestos. Debido
a las desviaciones en los valores gráficos, obtenidas
a lo largo de la superficie de aplicación 36 es posible
efectuar un calibrado y corrección de los parámetros
de mando relevantes del sistema de forma automática,
a través de un mando a distancia.
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REIVINDICACIONES

1. Dispositivo para la aplicación de adhesivo a una
pieza en elaboración, dotado de un cabezal con bo-
quilla (18) que dispone de una boquilla de aplicación
(24) que permite impulsar un adhesivo viscoso, bajo
presión, pudiéndose desplazar entre sí el cabezal de la
boquilla (18) y la pieza en elaboración (14) mediante
un dispositivo robot (10), que puede aplicar adhesivo
en forma de una tira (40), preferentemente proyectan-
do un chorro pulverizado desde la boquilla de aplica-
ción (24), a lo largo de una superficie de aplicación
(36) predeterminada sobre la pieza de trabajo (14),
y en donde una cámara (42) montada en el cabezal
con boquilla (18) o en el elemento de robot correspon-
diente, dirige su objetivo al chorro proyectado (28) o
la tira de adhesivo (40), conectada en el lado de salida
con una unidad de evaluación gráfica (45) para la pro-
ducción de datos gráficos de la tira de adhesivo (40),
caracterizado porque, la unidad de evaluación grá-
fica (45) dispone de una memoria de valor real (47)
para el almacenamiento provisional de los datos grá-
ficos medidos así como de un generador de impulsos
sincronizado con una memoria para valores reales o
bien un generador de trayectorias (57) a lo largo de la
superficie de aplicación (36).

2. Dispositivo según la reivindicación 1, caracte-
rizado porque la unidad de cámara (42) se han confi-
gurado como videocámara de líneas, cuyas líneas de
registro de imágenes están alineadas transversales o
inclinadas a lo largo de la superficie de aplicación
(36).

3. Dispositivo según la reivindicación 1, caracte-
rizado porque la unidad de cámara (42) se han confi-
gurado como video cámara, especialmente como cá-
mara CCD.

4. Dispositivo según la reivindicación 1, caracte-
rizado porque la unida de cámara (42) se han confi-
gurado como cámara de infrarrojos.

5. Dispositivo según una de las reivindicaciones
1 a 4, caracterizado por una unidad de iluminación
(44) dispuesta en el cabezal de la boquilla (18) o en el
elemento del robot (16) correspondiente.

6. Dispositivo según una de las reivindicaciones 1
a 5, caracterizado por un sensor telemétrico (46) dis-
puesto en el cabezal con boquilla (18) o en el elemen-
to del robot correspondiente (16), dirigido a la pieza
en elaboración (14) y que escanea preferentemente la
superficie de aplicación (36).

7. Dispositivo según una de las reivindicaciones 1
a 6, caracterizado porque, la unidad de evaluación
gráfica (47) dispone de un generador de impulsos o
de trayectoria en los puntos de calibrado predetermi-
nados de la pieza en elaboración (14).

8. Dispositivo según una de las reivindicaciones 1
a 7, caracterizado porque, la unidad de evaluación
gráfica presenta una memoria de valor real o genera-
dor para la generación de datos gráficos (40’) prede-
terminados a lo largo de la superficie de aplicación
(36).

9. Dispositivo según la reivindicación 8, caracte-
rizado porque, los datos gráficos de valor real (40’)
se pueden generar en un cursillo de aprendizaje.

10. Dispositivo según la reivindicación 1 a 6, ca-
racterizado porque, la unidad de evaluación gráfica
(45) dispone de un conmutador de comparación o ru-
tina para la comparación del valor real/teórico como
mínimo de una parte de los datos gráficos (40, 40’) lo

largo de la superficie de aplicación (36).
11. Dispositivo según una de las reivindicaciones

1 a 9, caracterizado porque, el cabezal con boqui-
lla (18) se puede alimentar con adhesivo mediante un
dispositivo dosificador (52) y porque la unidad de eva-
luación gráfica (45) es parte del circuito regulador de
mando del dispositivo dosificador (52, 54).

12. Dispositivo según la reivindicación 11, carac-
terizado porque, el dispositivo dosificador (52) dis-
pone un regulador de cantidad para el ajuste del flujo
de adhesivo así como un dispositivo de regulación o
de mando (54) para el ajuste de la anchura de la tira
de adhesivo a lo largo de la superficie de aplicación
(36).

13. Dispositivo según una de las reivindicaciones
de 1 a 12, caracterizado porque, el dispositivo ro-
bot (10) Dispone de una memoria o generador de cur-
vas de superficie de aplicación para ajustar la trayec-
toria y la velocidad del cabezal de dosificación (18)
a lo largo de la superficie de aplicación propuesta
(36).

14. Dispositivo según una de las reivindicaciones
12 o 13, caracterizado porque, el regulador de canti-
dad comprende una bomba de émbolo con un medidor
del recorrido del émbolo, cuya presión o fuerza de ac-
cionamiento es variable por lo menos temporalmente
a sección constante de boquilla de aplicación.

15. Dispositivo según una de las reivindicaciones
1 a 14, caracterizado porque, al cabezal de boqui-
lla (18) se puede alimentar mediante el regulador de
presión (52) con adhesivo y porque la unidad de eva-
luación gráfica (45) es parte integrante de un circui-
to de regulación que activa un regulador de presión
(52, 54).

16. Dispositivo según una de las reivindicaciones
1 a 15, caracterizado porque, el cabezal de boquilla
(18) está configurado como cabezal de rociado turbu-
lento, cuya boquilla de aplicación (24) está destinada
a la emisión de un hilo de adhesivo continúo (28), y
que por lo menos presenta un canal de aire para ro-
ciado (34) inclinado hacia la boquilla de aplicación,
y porque se ha previsto un dispositivo de mando (54)
para el ajuste de la alimentación de rociado de acuer-
do con la anchura de la tira a lo largo de la superficie
de aplicación (36), que se puede actuar con una señal
de reajuste causada por una desviación medida por la
unidad de evaluación gráfica (25), debido a un desvío
con respecto a la señal de alimentación predetermina-
da de la anchura de la tira.

17. Dispositivo según una de las reivindicaciones
1 a 16, caracterizado porque, el cabezal de la bo-
quilla (18) está configurado como cabezal de rocia-
do turbulento, cuya boquilla de aplicación (24) está
configurada para la emisión de una carga de adhesi-
vo (28) continúa y se puede conducir alrededor de un
eje excéntrico, y porque se ha previsto un dispositivo
de mando para el ajuste de la velocidad de rotación
de la boquilla de acuerdo con la anchura de tira pre-
determinada a lo largo de la superficie de aplicación
(36), que actúa por una señal de reajuste que se emite
por una unidad de evaluación gráfica (45), derivada de
la desviación medida respecto a la anchura de la tira
predeterminada.

18. Dispositivo según una de las reivindicaciones
16 o 17, caracterizado porque, el dispositivo de man-
do (54) para regular el ajuste de la alimentación del
aire de rociado o de la velocidad de rotación de la bo-
quilla en el lado de entrada actúa por parámetros de

5



9

5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2 314 313 T3 10

control, que se provienen de la cantidad de adhesivo
predeterminada o medida por unidad de tiempo y/o
bien de una variable en función de la viscosidad.

19. Dispositivo según la reivindicación 18, carac-
terizado porque, la variable en función de la visco-
sidad es proporcional a la presión de accionamiento
instantánea de un dispositivo dosificador configurado
a modo de una bomba de émbolo (54).

20. Dispositivo según una de las reivindicaciones
1 a 19, caracterizado porque, la unidad de evalua-
ción gráfica (45) está constituida por un ordenador de
control (49) y un software para evaluación gráfica.

21. Dispositivo según la reivindicación 20, carac-

terizado porque, la unidad de evaluación gráfica o el
ordenador de control (49) preferentemente están co-
nectados a través de una red en línea (58) con un or-
denador externo (56).

22. Dispositivo según la reivindicación de 21, ca-
racterizado porque, el ordenador externo (56) está
conectado preferentemente a través de la red en línea
con él dispositivo de mando (52, 54).

23. Dispositivo según cualquiera de las reivindica-
ciones de 1 a 22, caracterizado porque, se han pre-
visto varias cámaras (42) cuyo objetivo se dirige hacia
el chorro pulverizado (28) o hacia la tira de adhesivo
(40).
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