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DESCRIPCION
Efector final, robot, sistema y procedimiento para manipular objetos en un aislador

La presente invencion se refiere a un efector final, a un robot, a un sistema y a un procedimiento para manipular
objetos en un aislador.

Tales efectores finales, robots, sistemas y procedimientos para manipular objetos en un aislador son generalmente
conocidos en el estado de la técnica.

Por ejemplo, para manipular diferentes objetos se pueden utilizar diferentes efectores finales adecuados para
manipular el tipo de objeto respectivo. Ademés, también se conocen efectores finales adecuados para manipular
distintos tipos de objetos. Estos efectores finales disponen, por ejemplo, de varias herramientas o de una herramienta
multifuncional para manipular los distintos tipos de objetos.

Por ejemplo, la publicacién US 2009 / 0223592 A1 muestra sistemas y procedimientos que permiten llenar recipientes
con un producto. Un brazo de llenado esté dispuesto en una cdmara. Un sensor 6ptico esté configurado para detectar
aberturas en los recipientes dentro de la cdmara. Las posiciones de las aberturas detectadas se utilizan para guiar el
brazo de llenado para llenar los recipientes con un producto.

Ademas, la publicacion EP 2 733 196 A1 muestra un sistema de procesamiento de liquidos para procesar material
biolégico liquido. El sistema de procesamiento de liquidos comprende: un cuerpo previsto de manera giratoria
alrededor de un eje, dentro de un espacio de trabajo predeterminado; un primer brazo, previsto en el cuerpo y que
tiene tres grados de libertad o grados de libertad superiores; un segundo brazo, que previsto en el cuerpo y que tiene
tres grados de libertad o grados de libertad superiores; medios de accionamiento configurados para accionar cada uno
del casco, el primer brazo y el segundo brazo; equipamiento fisicoquimico, dispuesto dentro del espacio de trabajo y
dentro del rango de movimiento de al menos uno del primer brazo y el segundo brazo; en donde los medios de
accionamiento se hacen funcionar mediante ciclos de aprendizaje basados en las posiciones y formas del
equipamiento fisicoquimico y el material biolégico se procesa utilizando el equipamiento fisicoquimico.

Ademas, la publicacién US 7 789 443 B2 muestra una pinza para su uso con un robot. La pinza comprende un cuerpo
de soporte, para sujetar de manera desmontable la pinza a un brazo mévil, y un cuerpo de contacto con la pieza de
trabajo que tiene una ranura que se extiende a lo largo de al menos una seccidén del cuerpo de contacto para acoplarse
a un borde exterior curvado de la pieza de trabajo. Un elemento de acoplamiento conecta el cuerpo de soporte al
elemento de contacto de la pieza de trabajo y presenta un componente de flexién que se dobla para permitir un
movimiento relativo radial y/o tangencial del cuerpo de contacto con la pieza de trabajo con respecto al cuerpo de
soporte a fin de reducir el deslizamiento entre la pieza de trabajo y el cuerpo de contacto cuando la pinza se acopla a
la pieza de trabajo.

Ademas, la publicacién US 8 857 875 B2 muestra un robot que comprende un brazo robético. Una mano robética se
sitia en un extremo distal del brazo robético y agarra un objeto. La mano robética comprende un dispositivo de sujecién
por aire que comprende por un par de émbolos y un cilindro neumatico. El cilindro neumético abre y cierra los émbolos
en paralelo uno respecto a otro. Un par de primeros elementos de agarre estan dispuestos en un primer lado de los
émbolos y se acercan y alejan entre si dentro de un primer rango mévil en un plano mévil. Un par de segundos
elementos de agarre estén dispuestos en un segundo lado de los émbolos y se acercan y alejan entre si dentro de un
segundo rango mévil, que es diferente del primer rango mévil en el plano mévil. La mano robética pivota con respecto
al extremo distal del brazo robdético en torno a un eje de pivotado que es aproximadamente perpendicular al plano
mévil.

Sin embargo, los efectores finales, robots, sistemas y procedimientos conocidos para manipular objetos en un aislador
alin dejan margen de mejora.

Por lo tanto, es un objetivo de la presente invencién proporcionar un efector final mejorado, un robot mejorado, un
sistema mejorado y un procedimiento mejorado para manipular objetos en un aislador.

Ademas, es un objetivo de la presente invencién manipular diversos objetos dentro de un aislador de la manera més
sencilla posible.

Ademas, es un objetivo de la presente invencién proporcionar un efector final para manipular objetos en un aislador
que tenga una estructura lo mas simple posible y sea lo mas facil posible de controlar y fabricar.

De acuerdo con un primer aspecto de la presente invencién, se proporciona un efector final para manipular objetos en
un aislador. El efector final presenta un primer receptéculo para un primer objeto, un segundo receptaculo para un
segundo objeto, y un primer elemento de desplazamiento, en donde los receptéculos estan dispuestos en una
direccién longitudinal en lados opuestos del efector final, en donde cada receptaculo es desplazable entre una posicién
de recepcidn en la que el objeto respectivo puede ser recibido en el receptaculo correspondiente y una posiciéon de
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agarre en la que el objeto respectivo puede ser agarrado con el receptaculo correspondiente, en donde cada
receptaculo presenta una primera seccién de agarre, en donde la primera seccién de agarre del primer receptéaculo
esta dispuesta en un primer extremo del elemento de desplazamiento y la primera seccién de agarre del segundo
receptaculo esté dispuesta en un segundo extremo opuesto del elemento de desplazamiento, en donde el elemento
de desplazamiento es desplazable de tal manera que el primer receptaculo y el segundo receptaculo pueden
desplazarse en cada caso entre la posicidn de recepcion y la posicién de agarre. El efector final presenta dos primeros
receptaculos y dos elementos de desplazamiento, en donde en el primer extremo de cada elemento de desplazamiento
esta dispuesta la primera seccién de agarre de en cada caso uno de los primeros receptaculos, en donde en el segundo
extremo opuesto de los elementos de desplazamiento estan dispuestas en cada caso la primera y la segunda seccién
de agarre del segundo receptaculo.

De acuerdo con un segundo aspecto de la presente invencién, se proporciona un robot para manipular objetos en un
aislador, en donde el robot presenta un efector final segln el primer aspecto de la invencién.

De acuerdo con un tercer aspecto de la presente invencién, se proporciona un sistema con un aislador y un robot
dispuesto en el aislador segun el segundo aspecto de la invencion.

De acuerdo con un cuarto aspecto de la presente invencién, se proporciona un procedimiento para manipular objetos
en un aislador, en donde un robot con un efector final est4 dispuesto en el aislador, en donde el efector final presenta
un primer receptaculo para un primer objeto, un segundo receptaculo para un segundo objeto, y un primer elemento
de desplazamiento, en donde los receptaculos estan dispuestos en una direccidn longitudinal en lados opuestos del
efector final, en donde cada receptaculo presenta una primera seccién de agarre, en donde la primera seccién de
agarre del primer receptaculo estd dispuesta en un primer extremo del elemento de desplazamiento y la primera
seccion de agarre del segundo receptaculo esta dispuesta en un segundo extremo del elemento de desplazamiento,
en donde el elemento de desplazamiento es desplazable, en donde el efector final presenta dos primeros receptéculos
y dos elementos de desplazamiento, en donde en el primer extremo de cada elemento de desplazamiento esta
dispuesta la primera seccién de agarre de en cada caso uno de los primeros receptaculos, en donde en los segundos
extremos opuestos de los elementos de desplazamiento estan dispuestas en cada caso la primera y la segunda
seccidn de agarre del segundo receptaculo, en donde el procedimiento presenta las siguientes etapas:

- disponer el primer receptaculo o el segundo receptéculo en una posicién de recepcién en la que el primer objeto o
el segundo objeto pueden recibirse en el receptaculo correspondiente;

- recibir el objeto respectivo en el receptaculo correspondiente; y

- agarrar el objeto respectivo desplazando el elemento de desplazamiento de tal manera que el receptaculo
correspondiente se desplace de la posicién de recepcién a una posicién de agarre en la que el objeto respectivo
puede ser agarrado.

Los objetos que se han de manipular pueden ser viales, ampollas-cartuchos, frascos, jeringas, ampollas cilindricas,
agujas de llenado, un portaagujas de llenado, placas de Petri, placas de agar y/o similares. El primer objeto es
preferiblemente un vial, un frasco, una jeringa, una ampolla cilindrica, agujas de llenado o un portaagujas de llenado,
en particular un saliente agarrable de un portaagujas de llenado. El segundo objeto es preferiblemente una placa de
Petri o una placa de agar.

El término "aislador" se entiende generalmente como un recipiente herméticamente cerrado y estanco a los gases con
respecto al espacio de trabajo circundante. En el interior de un aislador puede generarse una atmésfera definida para
procesar productos sensibles o peligrosos. El aislador puede ser, preferiblemente, un aislador aséptico, que
preferiblemente presenta un érea de llenado para el llenado fluido de objetos (por ejemplo, viales, ampollas-cartucho,
frascos, jeringas y/o similares) por medio de agujas de llenado.

Cada receptaculo presenta una posicién de recepcidn y una posicidbn de agarre y puede desplazarse entre estas
posiciones. En la posicion de recepcién, cada receptaculo se abre lo suficiente para dar cabida al objeto
correspondiente. En otras palabras, el receptaculo esta asi lo suficientemente abierto como para permitir que el objeto
correspondiente se introduzca en él. Por lo tanto, la posicién de recepcién también puede describirse como una
posicién abierta. En la posiciéon de agarre, el receptaculo se cierra tanto que el objeto correspondiente queda agarrado
por el receptaculo. Por "agarre" se entiende, en este sentido, que el objeto se sujeta o aprisiona en el receptaculo. Por
lo tanto, la posicién de agarre también puede describirse como una posicién cerrada.

El primer elemento de desplazamiento es desplazable. Esto significa que el primer elemento de desplazamiento puede
moverse en relacién con otros componentes del efector final. En otras palabras, el primer elemento de desplazamiento
esta dispuesto de manera desplazable sobre el efector final.

Ademas, el primer elemento de desplazamiento acopla el desplazamiento del primer y segundo receptaculo. Para ello,
el primer elemento de desplazamiento se extiende desde el primer receptaculo hasta el segundo receptaculo y forma
en sus extremos las correspondientes primeras secciones de agarre de los receptaculos. Si el primer elemento de



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 3004 940 T3

desplazamiento se desplaza, las secciones de agarre en los extremos del primer elemento de desplazamiento también
se desplazan, de modo que los receptaculos se abren mas o se cierran mas. Esto también desplaza los receptaculos
entre la posicién de agarre y la posicién de recepcién.

Por tanto, el efector final se ha disefiado como herramienta multifuncional con dos receptaculos con los que pueden
manipularse diferentes objetos. Mediante el desplazamiento del elemento de desplazamiento, ambos receptaculos
pueden desplazarse simultdneamente. Esto significa que solo se necesita un medio de accionamiento para el elemento
de desplazamiento a fin de desplazar ambos receptaculos.

El efector final presenta dos primeros receptaculos y dos elementos de desplazamiento, en donde en el primer extremo
de cada elemento de desplazamiento esta dispuesta la primera seccién de agarre de en cada caso uno de los primeros
receptaculos, en donde en el segundo extremo opuesto de los elementos de desplazamiento estan dispuestas en cada
caso la primera y la segunda seccién de agarre del segundo receptaculo. De este modo, se pueden agarrar dos
primeros objetos simultdineamente con los primeros receptaculos. Esto es especialmente ventajoso si se han de
manipular simultaneamente en el aislador primeros objetos méas pequefios, por ejemplo, varios viales, recipientes,
agujas de llenado y similares. El segundo receptéculo esta disefiado preferiblemente para manipular objetos de mayor
tamafio, como placas de Petri o placas de agar, que suelen manipularse individualmente.

El robot esté disefiado para mover y orientar el efector final en el aislador. Por ejemplo, un primer objeto que se ha de
manipular puede disponerse en el aislador. El primer receptaculo puede desplazarse o disponerse en la posiciéon de
recepcion. A continuacién, el robot puede desplazar el efector final en el aislador hasta la posicién del objeto. En
particular, el efector final puede moverse de modo que el primer objeto sea recibido en el primer receptaculo. Una vez
que el primer objeto esta dispuesto en el receptaculo, el primer receptaculo puede desplazarse a la posiciéon de agarre
para agarrar el objeto. El robot puede entonces continuar moviendo el efector final en el aislador, mediante lo cual el
primer objeto agarrado en el primer receptaculo puede ser transferido en el espacio. Para liberar el primer objeto, el
primer receptaculo se desplaza de nuevo a la posicién de recepciéon. De manera correspondiente, el segundo objeto
también puede ser recibido en el segundo receptaculo, agarrado, transferido y liberado de nuevo.

De este modo, el efector final de acuerdo con la invencién permite manipular diversos objetos dentro de un aislador
de la forma més sencilla posible. Ademas, el efector final de acuerdo con la invencién tiene una estructura simple y es
facil de controlar y fabricar.

El objetivo planteado al inicio se consigue, por lo tanto, de manera completa.

En una primera configuracién, el elemento de desplazamiento es desplazable de tal manera que, cuando el primer
receptaculo esta dispuesto en la posicidén de recepcidn, el segundo receptaculo esta dispuesto en la posicién de agarre
y, cuando el segundo receptéculo esta dispuesto en la posiciéon de recepcidn, el primer receptéculo esta dispuesto en
la posicién de agarre.

El primer receptaculo y el segundo receptaculo se desplazan, a este respecto, alternativamente entre la posicién de
recepcién y la posicién de agarre. Para ello, el elemento de desplazamiento se desplaza de tal manera que un
receptaculo se abre mas durante el desplazamiento, mientras que el otro receptaculo se cierra mas.

En otra configuracién, el elemento de desplazamiento es desplazable de tal manera que, cuando el primer receptaculo
esta dispuesto en la posicidn de recepcidon, el segundo receptéculo esta dispuesto en la posicién de recepcién v,
cuando el segundo receptaculo estd dispuesto en la posicidn de agarre, el primer receptaculo estd dispuesto en la
posicién de agarre.

El primer receptaculo y el segundo receptaculo se desplazan a este respecto juntos entre la posicién de recepcién y
la posicién de agarre. Para ello, el elemento de desplazamiento se desplaza de tal manera que ambos receptaculos
se abren més o se cierran més durante el desplazamiento.

En otra configuracién, cada receptaculo presenta una segunda seccién de agarre, estando la primera y la segunda
seccidn de agarre dispuestas una frente a la otra en una direccién transversal.

La primera y la segunda seccién de agarre forman asi dos lados del receptéculo, entre los cuales se agarra o aprisiona
el objeto correspondiente en la posicidén de agarre. En particular, la direccién longitudinal puede estar dispuesta
esencialmente en perpendicular a la direccién transversal.

En otra configuracién, la distancia entre la primera y la segunda seccién de agarre en la posicién de recepcién es tan
grande que el objeto correspondiente puede ser recibido entre las secciones de agarre.

En otras palabras, el objeto correspondiente puede introducirse en el receptéculo en la posicién de recepcién o
extraerse o guiarse fuera del receptaculo.

En otra configuracién, la distancia entre la primera y la segunda seccién de agarre en la posicién de agarre es tan
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pequefia que el objeto correspondiente puede ser agarrado entre las secciones de agarre.

En otras palabras, el objeto correspondiente es agarrado en la posiciéon de agarre acercando las secciones de agarre
una hacia la otra hasta que se apoyan contra el objeto y lo aprisionan o sujetan entre ellas.

En otra configuracién, el elemento de desplazamiento se puede desplazar en traslacién o rotacion.

"En traslacién" significa que el elemento de desplazamiento puede desplazarse en relacion con los demas
componentes del efector final. En otras palabras, "desplazamiento en traslacién" significa que el elemento de
desplazamiento se desplaza en el espacio sin cambiar su orientacién en el espacio. "En rotacion” significa que el
elemento de desplazamiento se gira en relacién con los demés componentes del efector final. En otras palabras,
"desplazamiento en rotacién" significa que el elemento de desplazamiento se gira en el espacio alrededor de un eje,
de modo que su orientacién cambia con respecto a los demas componentes del efector final.

En otra configuracién, el elemento de desplazamiento es desplazable en la direccidn transversal.

Si el elemento de desplazamiento se desplaza en la direccién transversal, cambia la distancia entre la primera y la
segunda seccibén de agarre. Como resultado, cada receptaculo se abre més o se cierra mas. En otras palabras,
desplazando el elemento de desplazamiento en la direccién transversal, cada receptaculo puede desplazarse o bien
a la posicidn de recepcién o bien a la posicién de agarre.

En otra configuracién, el elemento de desplazamiento esta montado de manera giratoria alrededor de un primer eje
de rotacién, en donde el primer eje de rotacién esta dispuesto en perpendicular a la direccién longitudinal y a la
direccién transversal. En particular, el primer eje de rotacién puede estar dispuesto entre el primer y el segundo
extremo.

Si el elemento de desplazamiento se gira alrededor del primer eje de rotacién, los extremos del elemento de
desplazamiento se desplazan esencialmente en la direccidn transversal. Como resultado, cada receptaculo se abre
mas o se cierra més. En otras palabras, girando el elemento de desplazamiento alrededor del primer eje de rotacién,
cada receptaculo puede desplazarse o bien a la posiciéon de recepcién o bien a la posicién de agarre.

En otfra configuracion, el efector final presenta, ademas, un elemento de cojinete para al menos uno de los
receptaculos, en donde la segunda seccidén de agarre del receptaculo respectivo esta dispuesta en un extremo del
elemento de cojinete.

Por lo tanto, el elemento de cojinete y el elemento de desplazamiento se encuentran en lados opuestos en la direccién
transversal. En particular, puede estar previsto un elemento de cojinete correspondiente para cada receptaculo, que
forma la segunda seccién de agarre correspondiente.

En otra configuracién, el elemento de desplazamiento y el elemento de cojinete presentan en cada caso una
escotadura en los extremos correspondientes, en donde las escotaduras forman las secciones de agarre
correspondientes.

En la posicién de agarre, el objeto respectivo se adentra parcialmente en la escotadura. La distancia entre las
secciones de agarre en la abertura del receptaculo es, por tanto, menor que el diametro del objeto. Esto impide que el
objeto se salga del receptaculo en la posicién de agarre. Ademas, el objeto se apoya en al menos dos puntos de cada
seccién de agarre disefiada como escotadura. De este modo, las escotaduras permiten un autocentrado el objeto y
una sujecion segura en las secciones de agarre.

En otra configuracién, el elemento de cojinete esta dispuesto de manera rigida o mévil en el efector final.

Con el fin de disponer el elemento de cojinete rigidamente en el efector final, el elemento de cojinete puede fijarse
firmemente al efector final. Para disponer el elemento de cojinete de manera moévil en el efector final, el elemento de
cojinete puede ser desplazable en la direcciéon transversal o estar montado de manera giratoria alrededor de un
segundo eje de rotacién, en donde el segundo eje de rotacién esta dispuesto en paralelo al primer eje de rotacién.

En otra configuracién, el elemento de cojinete puede desplazarse, en particular en traslacién o rotacién, en donde un
movimiento del elemento de cojinete estd acoplado al movimiento del elemento de desplazamiento, de modo que,
durante el desplazamiento de la posicién de recepcién a la posicién de agarre, las secciones de agarre se acercan
una hacia la otra y, durante el desplazamiento de la posicién de agarre a la posicién de recepcién, las secciones de
agarre se alejan una de la otra.

Mediante el acoplamiento el movimiento del elemento de cojinete y el elemento de desplazamiento, las secciones de
agarre de un receptaculo pueden acercarse o alejarse entre si. Esto permite agarrar los objetos especialmente bien y
soltarlos de nuevo a continuacién.
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En otra configuracion, el efector final presenta, ademas, un equipo de accionamiento para desplazar el elemento de
desplazamiento.

De este modo, el elemento de desplazamiento puede desplazarse autométicamente mediante el equipo de
accionamiento. El equipo de accionamiento puede controlarse, por ejemplo, mediante un equipo de control. Por
ejemplo, el equipo de control puede transmitir sefiales de control al equipo de accionamiento.

En otra configuracién, el equipo de accionamiento esta disefiado para desplazar el elemento de desplazamiento en la
direccién transversal o para girar el elemento de desplazamiento alrededor del primer eje de rotacién.

Si el elemento de desplazamiento puede desplazarse en traslacion, el equipo de accionamiento puede desplazar el
elemento de desplazamiento en la direccidn transversal. Si el elemento de desplazamiento puede desplazarse en
rotacién, el equipo de accionamiento puede girar el elemento de desplazamiento alrededor del primer eje de rotacion
correspondiente. Esto desplaza cada receptaculo entre la posicién de recepcién y la posiciéon de agarre.

En otra configuracion, el elemento de desplazamiento estd montado en el efector final de manera giratoria alrededor
del primer eje de rotacién por medio de un primer elemento de acoplamiento, en donde el primer elemento de
acoplamiento presenta una seccién dentada, en donde el equipo de accionamiento presenta un arbol de accionamiento
que engrana con la seccién dentada.

De este modo, el equipo de accionamiento puede desplazar el elemento de desplazamiento en rotacién. El primer
elemento de acoplamiento esta conectado, a este respecto, al elemento de desplazamiento de manera resistente a la
torsién, de modo que el primer elemento de acoplamiento y el elemento de desplazamiento se giran juntos alrededor
del primer eje de rotacién. Cuando el arbol de accionamiento se gira alrededor de un eje longitudinal, el primer
elemento de acoplamiento y el elemento de desplazamiento se giran alrededor del primer eje de rotacién. El arbol de
accionamiento presenta un eje longitudinal. El eje longitudinal puede, por ejemplo, disponerse paralelo o perpendicular
al primer eje de rotacién.

En particular, la primera seccién dentada puede presentar dientes distribuidos en una direcciéon circunferencial
alrededor del primer eje de rotacién, en donde el arbol de accionamiento presenta una rosca que engrana con los
dientes de la primera seccidén dentada. El eje longitudinal del &rbol de accionamiento esta dispuesto, a este respecto,
en perpendicular al primer eje de rotacién. Por ejemplo, el eje longitudinal del arbol de accionamiento puede estar
dispuesto en paralelo a la direccién longitudinal.

En otra configuracién, el elemento de cojinete esta montado en el efector final de manera giratoria alrededor del
segundo eje de rotaciéon por medio de un segundo elemento de acoplamiento, en donde el segundo elemento de
acoplamiento presenta una segunda seccién dentada, en donde el arbol de accionamiento engrana con la segunda
seccién dentada.

De este modo, el equipo de accionamiento puede desplazar el elemento de cojinete en rotacién. El segundo elemento
de acoplamiento esta conectado, a este respecto, al elemento de cojinete de manera resistente a la torsién, de modo
que el segundo elemento de acoplamiento y el elemento de cojinete se giran juntos alrededor del segundo eje de
rotacién. Cuando el arbol de accionamiento se gira alrededor de un eje longitudinal, el segundo elemento de
acoplamiento y el elemento de cojinete se giran alrededor del segundo eje de rotacién. Como el primer elemento de
acoplamiento y el segundo elemento de acoplamiento estdn engranados con el arbol de accionamiento, tanto el primer
elemento de acoplamiento como el segundo elemento de acoplamiento se giran alrededor del primer y el segundo eje
de rotacién, respectivamente, al girar el arbol de accionamiento. Esto significa que los movimientos giratorios del
elemento de desplazamiento y del elemento de cojinete estan acoplados entre si. En particular, el arbol de
accionamiento esta dispuesto entre el primer y el segundo elemento de acoplamiento. Como resultado, el primer
elemento de acoplamiento y el segundo elemento de acoplamiento se giran en sentidos de rotacién opuestos, de modo
que las secciones de agarre de un receptéculo, cuya segunda seccién de agarre presenta el elemento de cojinete, se
acercan o alejan entre si.

En particular, la segunda seccién dentada puede presentar dientes que se distribuyen en una direccién circunferencial
alrededor del segundo eje de rotacién, en donde la rosca del arbol de accionamiento se engrana con los dientes de la
segunda seccioén dentada.

En otra configuracién, el efector final presenta en cada caso un elemento de cojinete para cada primer receptaculo,
en donde la segunda seccién de agarre del receptaculo respectivo esta dispuesta en un extremo del elemento de
cojinete correspondiente.

Los elementos de cojinete pueden disefiarse a este respecto de nuevo de manera maévil, en donde un movimiento de
cada elemento de cojinete se acopla al movimiento del elemento de desplazamiento correspondiente, de modo que
las secciones de agarre se acercan una hacia la otra o se alejan una de la otra durante el desplazamiento de cada
receptaculo.
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En otra configuracién, el efector final presenta un equipo de accionamiento respectivo para desplazar en cada caso
uno de los elementos de desplazamiento.

De este modo, cada equipo de accionamiento desplaza un elemento de desplazamiento correspondiente en traslacion
o rotacién. De este modo, tres receptaculos pueden desplazarse simultaneamente entre una posicién de recepcién y
una posicién de agarre mediante dos equipos de accionamiento.

En otra configuracion, el efector final presenta al menos un elemento de resorte que esta dispuesto de tal manera que
pretensa el primer receptaculo y/o el segundo receptaculo hacia la posicién de agarre.

De esta manera, al menos un receptaculo puede pretensarse hacia la posicién de agarre. El receptaculo pretensado
hacia la posicién de agarre puede entonces desplazarse a la posicidn de recepcién, en contra de la pretensién aplicada
por el elemento de resorte, a fin de recibir un objeto. En caso de corte del suministro eléctrico mientras se agarray
manipula un objeto en este receptaculo, el receptaculo permanece en la posicién de agarre debido a la pretensién del
elemento de resorte. Esto evita que el receptaculo se abra en caso de corte del suministro eléctrico y que el objeto
que se esta manipulando se caiga del receptéculo.

En otra configuracién, el robot presenta una estructura portante, en particular articulada, para soportar el efector final.

La estructura portante puede presentar, por ejemplo, varios brazos acoplados entre si mediante articulaciones. La
estructura portante del robot puede estar disefiada de manera mévil de tal manera que el efector final en el aislador
pueda moverse por medio del robot. El robot también puede presentar equipos de accionamiento para mover la
estructura portante.

En otra configuracién, el efector final estd montado de manera giratoria en un extremo de la estructura portante.

De este modo, los receptéculos del efector final en el aislador pueden orientarse con respecto a los objetos que han
de recibirse. El robot también puede presentar otro equipo de accionamiento para girar el efector final.

En otra configuracion, el sistema presenta un equipo de control disefiado para controlar el movimiento del efector final.

El equipo de control puede, por ejemplo, controlar al menos un equipo de accionamiento del efector final a fin de
desplazar los receptaculos entre la posicion de recepcidén y la posicién de agarre. Para ello, el equipo de control puede,
por ejemplo, enviar sefiales de control a los equipos de accionamiento del efector final. Ademas, el equipo de control
puede controlar el robot a fin de mover y orientar el efector final en el aislador. Para ello, el equipo de control puede,
por ejemplo, enviar sefiales de control a los correspondientes equipos de accionamiento del robot.

En otra configuracién, el sistema presenta un equipo sensor disefiado para detectar la posicidén y la orientacién del
efector final y los objetos en el aislador, en donde el equipo sensor envia sefiales de sensor al equipo de control, en
donde el equipo de control esta disefiado para controlar el robot y el efector final en funcién de las sefiales de sensor.

En otra configuracién, el procedimiento presenta, ademas, la etapa siguiente:

- manipular el objeto respectivo moviendo el efector final en el aislador por medio del robot mientras el objeto
respectivo esta agarrado.

Manipulacién significa que el robot mueve el efector final y, por lo tanto, también el objeto respectivo agarrado en el
aislador para posicionar y orientar el objeto respectivo agarrado en el aislador. Por ejemplo, el robot puede controlarse
a este respecto de tal manera que mueva el efector final de tal manera que el objeto respectivo sea transferido a una
posicién de destino.

En otra configuracién, el procedimiento presenta, ademas, la etapa siguiente:

- liberar el objeto respectivo desplazando los elementos de desplazamiento de tal manera que el receptaculo
correspondiente se desplace a la posicién de recepcién.

Tan pronto como el objeto respectivo haya sido agarrado en el receptaculo correspondiente, el objeto puede ser
transferido por medio del robot en el aislador. Una vez que el objeto ha alcanzado su posiciéon de destino, el objeto
respectivo puede liberarse de nuevo mediante un correspondiente desplazamiento del elemento de desplazamiento.

Se entiende que caracteristicas mencionadas anteriormente y que a continuacién aun deben explicarse no solo
pueden usarse en la combinacién indicada en cada caso, sino también en otras combinaciones o por si mismas sin
abandonar el marco de la presente invencion.

Formas de realizacidn de la invenciéon se muestran en los dibujos 1B, 2B, 3B, 4B y 5-15 y se explican con mas detalle
en la siguiente descripcidn. Los dibujos 1A, 2A, 3A y 4A muestran ejemplos del estado de la técnica. Muestran:
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la Fig. 1A una vista esquematica de una primera forma de realizacién de un efector final;
la Fig. 1B una vista esquematica de una segunda forma de realizacién de un efector final,
la Fig. 2A una vista esquematica de una tercera forma de realizacién de un efector final;
la Fig. 2B una vista esquematica de una cuarta forma de realizacién de un efector final;
la Fig. 3A una vista esquematica de una quinta forma de realizacién de un efector final;

la Fig. 3B una vista esquematica de una sexta forma de realizacién de un efector final;

la Fig. 4A una vista esquematica de una séptima forma de realizaciéon de un efector final;

la Fig. 4B una vista esquematica de una octava forma de realizacién de un efector final;
la Fig. 5A una vista esquematica de un receptaculo para un objeto en una posicién de recepcion;

la Fig. 5B una vista esquematica de un receptaculo para un objeto en una posicién de agarre;

la Fig. 6 una vista isométrica de una parte superior de un efector final de acuerdo con una novena forma de
realizacién;

la Fig. 7 una vista isométrica de una parte inferior del efector final de la Fig. 6;

la Fig. 8 una vista parcial isométrica del efector final de la Fig. 6 con la parte superior abierta y con en cada caso

un solo elemento de desplazamiento y un solo elemento de cojinete;

la Fig. 9 una vista en seccion transversal a lo largo de la linea I-| de la Fig. 8;

la Fig. 10 una vista en planta de la parte superior del efector final de la Fig. 6;

la Fig. 11 la vista de la Fig. 6 con dos primeros objetos;

la Fig. 12 la vista de la Fig. 6 con un segundo objeto;

la Fig. 13 una vista esquematica de una forma de realizacién de un robot;

la Fig. 14 una vista esquematica de una forma de realizacién de un sistema; y

la Fig. 15 u_nell \éista esqueméatica de una forma de realizaciéon de un procedimiento para manipular objetos en un
aislador.

La Fig. 1A muestra una primera forma de realizaciéon de un efector final 10 para manipular objetos 40, 42 en un aislador.
El efector final 10 presenta un primer receptaculo 12 para recibir y agarrar un primer objeto 40 y un segundo
receptaculo 14 para recibir y agarrar un segundo objeto 42.

El primer objeto 40 es mas pequefio que el segundo objeto 42. Los objetos 40, 42 tienen forma cilindrica. El primer
objeto 40 tiene un diametro menor que el segundo objeto 42. Los objetos 40, 42 pueden ser, por ejemplo, viales,
frascos, jeringas, ampollas cilindricas, agujas de llenado, un portaagujas de llenado, placas de Petri o placas de agar.
Por ejemplo, el primer objeto 40 puede ser un vial, un frasco, una jeringa, una ampolla cilindrica, agujas de llenado o
un portaagujas de llenado, en particular un saliente agarrable de un portaagujas de llenado. Por ejemplo, el segundo
objeto 42 puede ser una placa de Petri 0 una placa de agar.

El primer receptaculo 12 y el segundo receptaculo 14 estan dispuestos en lados opuestos del efector final 10 en una
direccién longitudinal 22. Cada receptaculo 12, 14 tiene una abertura en la direccién longitudinal 22, las cuales estan
orientadas en sentidos opuestos entre si. Cada abertura apunta hacia fuera del efector final.

Cada receptaculo 12, 14 presenta una primera seccién de agarre 26 y una segunda seccién de agarre 28. La primera
seccién de agarre 26 y la segunda seccidn de agarre 28 estan dispuestas una frente a otra en una direccién transversal
24. El primer objeto 40 puede disponerse entre la primera seccién de agarre 26 y la segunda seccién de agarre 28 del
primer receptaculo 12. El segundo objeto 42 puede disponerse entre la primera seccién de agarre 26 y la segunda
seccidn de agarre 28 del segundo receptaculo 14.

El primer receptaculo 12 y el segundo receptaculo 14 son de tamafios diferentes. El primer receptaculo 12 es més
pequefio que el segundo receptaculo 14. La distancia entre la primera y la segunda seccién de agarre 26, 28 del primer
receptaculo 12 es menor que la distancia entre la primera y la segunda seccién de agarre 26, 28 del segundo
receptaculo 14. De este modo, el primer receptaculo 12 es adecuado para recibir y agarrar el primer objeto 12, méas
pequefio, mientras que el segundo receptaculo es adecuado para recibir y agarrar el segundo objeto 42, mas grande.

El efector final 10 presenta, ademés, un elemento de desplazamiento 16. El elemento de desplazamiento 16 presenta
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la primera secciéon de agarre 26 del primer receptaculo 12 en un primer extremo 30. En particular, el elemento de
desplazamiento 16 puede formar la primera seccidén de agarre 26 del primer receptaculo 12 en el primer extremo 30.
El elemento de desplazamiento 16 presenta la primera seccién de agarre 26 del segundo receptaculo 14 en un
segundo extremo 32 opuesto. En particular, el elemento de desplazamiento 16 puede formar la primera seccién de
agarre 26 del segundo receptaculo 14 en el segundo extremo 32. De este modo, el elemento de desplazamiento 16
se extiende desde el primer receptéaculo 12 hasta el segundo receptéaculo 14.

El efector final 10 también presenta un primer elemento de cojinete 18. El primer elemento de cojinete 18 esta
rigidamente dispuesto o fijado al efector final 10. El primer elemento de cojinete 18 se extiende hasta el primer
receptaculo 12. La segunda seccién de agarre 28 del primer receptaculo 12 esta dispuesta en un extremo 34 del primer
elemento de cojinete 18.

El efector final 10 presenta, ademas, un segundo elemento de cojinete 20. El segundo elemento de cojinete 20 esta
rigidamente dispuesto o fijado al efector final 10. El segundo elemento de cojinete 20 se extiende hasta el segundo
receptaculo 14. La segunda seccién de agarre 28 del segundo receptaculo 14 esta dispuesta en un extremo 36 del
segundo elemento de cojinete 20.

El elemento de desplazamiento 16 esta dispuesto en el efector final de modo que manera desplazable. En particular,
el elemento de desplazamiento 16 puede desplazarse de tal manera que el primer receptaculo 12 y el segundo
receptaculo 14 pueden desplazarse en cada caso entre una posicién de recepcidén 44 y una posicién de agarre 46. La
posicién de recepcién 44 se muestra en la Fig. 5A. La posiciéon de agarre 46 se muestra en la Fig. 5B.

En la posicidn de recepcién 44 mostrada en la Fig. 5A, las secciones de agarre 26, 28 estan dispuestas de tal manera
que el objeto 40, 42 correspondiente puede ser recibido o introducido entre las secciones de agarre 26, 28. En
particular, en la posicidén de recepcion 44, la distancia entre las secciones de agarre 26, 28 es tan grande que el objeto
40, 42 correspondiente puede ser recibido o introducido entre las secciones de agarre 26, 28. En otras palabras, la
distancia entre las secciones de agarre 26, 28 es mayor que el diametro del objeto 40, 42 respectivo.

En la posicién de agarre 46 mostrada en la Fig. 5B, las secciones de agarre 26, 28 estan dispuestas de tal manera
que el objeto 40, 42 correspondiente puede ser agarrado. Para ello, la distancia entre las secciones de agarre 26, 28
es menor que en la posicién de recepcion 44. En particular, la distancia entre las secciones de agarre 26, 28 es tan
pequefia que las secciones de agarre 26, 28 se apoyan a ambos lados del objeto 40, 42 correspondiente y lo sujetan
o aprisionan entre ellas.

Las secciones de agarre 26, 28 pueden estar formadas en cada caso como escotadura en los extremos de los
elementos 16, 18, 20 correspondientes. Cada escotadura presenta una primera seccién de borde 48 y una segunda
seccidn de borde 50 opuesta. En la posiciéon de agarre 46, el objeto 40, 42 correspondiente se apoya al menos contra
la primera seccién de borde 48 y la segunda seccién de borde 50. Una profundidad de las secciones de agarre 26, 28
del primer receptaculo 12, que estan formadas como escotaduras, es inferior a la mitad del didmetro del primer objeto
40 en la direccién transversal 24. Una profundidad de las secciones de agarre 26, 28 del segundo receptaculo 14, que
estan formadas como escotaduras, es inferior a la mitad del didametro del segundo objeto 42 en la direccién transversal
24. Alternativamente, una profundidad de las escotaduras también puede ser mayor que la mitad del didmetro del
objeto correspondiente si el objeto se apoya contra las secciones de borde de tal manera que se adentre en la
escotadura menos de la mitad del diametro del objeto correspondiente.

En la Fig. 1A, el elemento de desplazamiento 16 puede desplazarse en traslacion en la direccién transversal 24. Para
el desplazamiento, el efector final puede, por ejemplo, presentar un equipo de accionamiento que esta disefiado para
desplazar el elemento de desplazamiento 16 en la direccién transversal 24.

El elemento de cojinete 18 y el elemento de cojinete 20 estan dispuestos en el mismo lado del elemento de
desplazamiento 16 en la direccion transversal 24. Por consiguiente, las primeras secciones de agarre 26, 28 de los
receptaculos primero y segundo 12, 14 también estan dispuestas en el mismo lado del elemento de desplazamiento
16 en la direccién transversal 24. En otras palabras, los receptaculos primero y segundo 12, 14 estan dispuestos en
el mismo lado del elemento de desplazamiento 16 en la direccién transversal 24.

Si el elemento de desplazamiento 16 se desplaza en la direccion transversal 24, cada receptaculo 12, 14 aumenta o
disminuye de tamafio por igual. Como resultado, los receptaculos 12, 14 se desplazan juntos entre la posicién de
recepcion 44 y la posicion de agarre 46. En otras palabras, el elemento de desplazamiento 16 es desplazable de tal
manera que, cuando el primer receptaculo 12 esté dispuesto en la posiciéon de recepcién 44, el segundo receptaculo
14 también esta dispuesto en la posicién de recepcién 44 y, cuando el primer receptaculo 12 estd dispuesto en la
posicién de agarre 46, el segundo receptéculo 14 también esta dispuesto en la posicién de agarre 46.

El efector final 10 puede presentar, ademés, un primer elemento de resorte 19. El primer elemento de resorte 19 esta
disefiado para pretensar el primer receptaculo 12 hacia la posicién de agarre 46. El primer elemento de resorte 19
esta dispuesto entre el elemento de desplazamiento 16 y el elemento de cojinete 18.
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Adicional o alternativamente, el efector final 10 puede presentar, ademés, un segundo elemento de resorte 21. El
segundo elemento de resorte 21 esta disefiado para pretensar el segundo receptaculo 14 hacia la posicién de agarre
46. El segundo elemento de resorte 19 esta dispuesto entre el elemento de desplazamiento 16 y el elemento de
cojinete 20.

Mediante el primer y/o el segundo elemento de resorte 19, 21, ambos receptéaculos 12, 14 pueden pretensarse juntos
hacia la posicién de agarre.

La Fig. 1B muestra una segunda forma de realizacién de un efector final 10 para manipular objetos 40', 40", 42 en un
aislador. El efector final 10 de la segunda forma de realizacién presenta una estructura similar al efector final 10 de la
primera forma de realizacién. Los elementos idénticos llevan las mismas referencias y no se explican adicionalmente.
El efector final 10 de la segunda forma de realizacidn difiere del efector final 10 de la primera forma de realizacién en
que el efector final 10 de la segunda forma de realizacién presenta dos primeros receptaculos 12', 12", dos elementos
de desplazamiento 16', 16", dos primeros elementos de cojinete 18', 18", pero ninglin segundo elemento de cojinete
20.

Los primeros receptaculos 12', 12" estan disefiados en cada caso para recibir y agarrar un primer objeto 40', 40". Los
primeros objetos 40', 40" son preferiblemente iguales. Cada receptaculo 12', 12", 14 presenta igualmente una primera
y una segunda seccién de agarre 26, 28. Los elementos de cojinete 18', 18" estdn diseflados de manera
correspondiente al elemento de cojinete 18. Los elementos de desplazamiento 16', 16" estan disefiados de manera
correspondiente al elemento de desplazamiento 16.

El elemento de desplazamiento 16' presenta la primera seccién de agarre 26 del receptaculo 12' en un primer extremo
30'. El elemento de desplazamiento 16 presenta la primera seccién de agarre 26 del receptaculo 14 en un segundo
extremo 32' opuesto. El elemento de desplazamiento 16" presenta la primera seccidén de agarre 26 del receptaculo
12" en un primer extremo 30". El elemento de desplazamiento 16" presenta la segunda seccién de agarre 28 del
receptaculo 14 en un segundo extremo 32" opuesto.

El elemento de cojinete 18' presenta la segunda seccién de agarre 28 del receptéculo 12' en un extremo 34'. El
elemento de cojinete 18" presenta la segunda seccién de agarre 28 del receptaculo 12" en un extremo 34"

Los receptaculos 12' y 12" estén distanciados uno de otro en la direcciéon transversal 24. Los receptaculos 12' y 12"
estan dispuestos esencialmente a la misma altura en la direcciéon longitudinal 22. Por consiguiente, los elementos de
desplazamiento 16', 16" estan distanciados uno de otro en la direccién transversal 24. Los elementos de cojinete 18’
y 18" también estan distanciados uno de otro en la direccion transversal 24.

Los elementos de cojinete 18' y 18" estan dispuestos entre los elementos de desplazamiento 16', 16". Por consiguiente,
los receptaculos 12' y 14 estan dispuestos en el mismo lado del elemento de desplazamiento 16' en la direccidn
transversal 24 y los receptaculos 12"y 14 estan dispuestos en el mismo lado del elemento de desplazamiento 16" en
la direccién transversal 24. Los elementos de cojinete 18'y 18" pueden disponerse basicamente de manera rigida o
mévil en el efector final 10. En la forma de realizacién mostrada en la Fig. 1B, los elementos de cojinete 18'y 18" estan
fijados rigidamente, es decir, firmemente, al efector final.

Los elementos de desplazamiento 16', 16" pueden desplazarse en traslacién en la direccidn transversal 24. Para ello,
el efector final puede, por ejemplo, presentar en cada caso un equipo de accionamiento que esta disefiado para
desplazar el elemento de desplazamiento 16', 16" correspondiente en la direccién transversal 24. Alternativamente,
puede estar previsto un solo equipo de accionamiento, que puede desplazar ambos elementos de desplazamiento 16",
16" en la direccion transversal 24. Los equipos de accionamiento se controlan preferiblemente de tal manera que los
elementos de desplazamiento 16', 16" se desplazan en sentidos opuestos. En otras palabras, los elementos de
desplazamiento 16', 16" se acercan o alejan entre si en la direccién transversal 24 por medio de los equipos de
accionamiento.

Si los elementos de desplazamiento 16'y 16" se desplazan el uno hacia el otro en la direccion transversal 24, cada
receptaculo 12', 12", 14 se desplaza a la posicién de agarre 46. Si los elementos de desplazamiento 16'y 16" se alejan
uno del otro en la direccién transversal 24, cada receptéculo 12', 12", 14 se desplaza a la posicién de recepcién 44.
En otras palabras, los elementos de desplazamiento 16' y 16" son desplazables de tal manera que, cuando los
primeros receptaculos 12', 12" estan dispuestos en la posicién de recepcién 44, el segundo receptaculo 14 también
esta dispuesto en la posicidn de recepcién 44 y, cuando los primeros receptaculos 12', 12" estan dispuestos en la
posicién de agarre 46, el segundo receptéculo 14 también esta dispuesto en la posicién de agarre 46.

El efector final 10 puede presentar, ademas, dos primeros elementos de resorte 19', 19". Los primeros elementos de
resorte 19', 19" estan disefiados en cada caso para pretensar uno de los primeros receptaculos 12', 12" hacia la
posicién de agarre 46. Los primeros elementos de resorte 19', 19" estan dispuestos en cada caso entre el elemento
de desplazamiento 16', 16" correspondiente y el primer elemento de cojinete 18', 18" correspondiente.

Adicional o alternativamente, el efector final 10 puede presentar, ademés, un segundo elemento de resorte 21. El
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segundo elemento de resorte 21 esta disefiado para pretensar el segundo receptaculo 14 hacia la posicién de agarre
46. El segundo elemento de resorte 19 esté dispuesto entre el primer elemento de desplazamiento 16'y el segundo
elemento de desplazamiento 16"

Mediante los primeros elementos de resorte 19', 19" y/o el segundo elemento de resorte 21, todos los receptaculos
12', 12", 14 pueden pretensarse juntos hacia la posicién de agarre 46.

La Fig. 2A muestra una tercera forma de realizacion de un efector final 10 para manipular objetos 40, 42 en un aislador.
El efector final 10 de la tercera forma de realizacién corresponde esencialmente al efector final 10 de la primera forma
de realizacidn. Los elementos idénticos llevan las mismas referencias y no se explican adicionalmente. El efector final
10 de la tercera forma de realizacion difiere del efector final 10 de la primera forma de realizacién en que el primer
elemento de cojinete 18 y el elemento de cojinete 20 estédn dispuestos en lados opuestos del elemento de
desplazamiento 16 en la direccion transversal 24. Por consiguiente, las primeras secciones de agarre 26, 28 de los
receptaculos primero y segundo 12, 14 también estan dispuestas en lados opuestos del elemento de desplazamiento
16 en la direccién transversal 24. En otras palabras, los receptaculos primero y segundo 12, 14 estan dispuestos en
lados opuestos del elemento de desplazamiento 16 en la direccion transversal 24.

En la Fig. 2A, el elemento de desplazamiento 16 del efector final 10 de la tercera forma de realizacién también puede
desplazarse en traslaciéon en la direccidn transversal 22. Si el elemento de desplazamiento 16 se desplaza en la
direccién transversal 24, cada receptaculo 12, 14 aumenta o disminuye de tamafio alternativamente. Como resultado,
los receptaculos 12, 14 se desplazan alternativamente entre la posicién de recepcién 44 y la posiciéon de agarre 46.
En otras palabras, el elemento de desplazamiento 16 es desplazable de tal manera que, cuando el primer receptaculo
12 esta dispuesto en la posicién de recepcién 44, el segundo receptaculo 14 esta dispuesto en la posicién de agarre
46 y, cuando el primer receptaculo 12 esté dispuesto en la posiciéon de agarre 46, el segundo receptaculo 14 también
esta dispuesto en la posicidn de recepcién 44.

El efector final 10 de la tercera forma de realizacién presenta o bien el primer elemento de resorte 19 para pretensar
el primer receptaculo 12 hacia la posicién de agarre 46 o bien el segundo elemento de resorte 21 para pretensar el
segundo receptéaculo 14 hacia la posicién de agarre 46.

La Fig. 2B muestra una cuarta forma de realizacién de un efector final 10 para manipular objetos 40', 40", 42 en un
aislador. El efector final 10 de la cuarta forma de realizacién corresponde esencialmente al efector final 10 de la
segunda forma de realizacién. Los elementos idénticos llevan las mismas referencias y no se explican con més detalle.
El efector final 10 de la cuarta forma de realizacion difiere del efector final 10 de la segunda forma de realizacién en
que el segundo receptaculo 14 esta dispuesto entre los elementos de desplazamiento 16', 16", mientras que cada
primer receptaculo 12', 12" estd dispuesto en el lado del elemento de desplazamiento 16', 16" correspondiente
orientado en sentido opuesto al segundo receptaculo 14.

Si los elementos de desplazamiento 16' y 16" se acercan uno hacia el otro en la direccién transversal 24, los
receptaculos 12', 12" se desplazan a la posiciéon de recepcién 44, mientras que el receptaculo 14 se desplaza a la
posicion de agarre 46. Si los elementos de desplazamiento 16'y 16" se alejan el uno del otro en la direccién transversal
24, los receptaculos 12, 12" se desplazan a la posicién de agarre 46, mientras que el segundo receptaculo 14 se
desplaza a la posicién de recepcién 44. En otras palabras, los elementos de desplazamiento 16'y 16" son desplazables
de tal manera que, cuando los primeros receptaculos 12', 12" estan dispuestos en la posicién de recepcién 44, el
segundo receptaculo 14 esta dispuesto en la posicidn de agarre y, cuando los primeros receptaculos 12', 12" estan
dispuestos en la posicién de agarre 46, el segundo receptaculo 14 esté dispuesto en la posicién de recepcién 44.

El efector final 10 de la cuarta forma de realizacién presenta o bien los primeros elementos de resorte 19', 19" para
pretensar los primeros receptaculos 12', 12" hacia la posiciéon de agarre 46 o bien el segundo elemento de resorte 21
para pretensar el segundo receptaculo 14 hacia la posiciéon de agarre 46.

La Fig. 3A muestra una quinta forma de realizacién de un efector final 10 para manipular objetos 40, 42 en un aislador.
El efector final 10 de la quinta forma de realizacién corresponde esencialmente al efector final 10 de la tercera forma
de realizacidén. Los elementos idénticos llevan las mismas referencias y no se explican adicionalmente. El efector final
10 de la quinta forma de realizacién difiere del efector final de la tercera forma de realizacién en que el elemento de
desplazamiento 16 del efector final 10 de la quinta forma de realizacién es desplazable en rotacién alrededor de un
eje de rotacién 38. El eje de rotaciébn 38 esta dispuesto en perpendicular a la direccién longitudinal 22 y en
perpendicular a la direccién transversal 24. El eje de rotacidén 38 esté dispuesto entre el primer extremo 30 y el segundo
extremo 32 del elemento de desplazamiento 16.

Si el elemento de desplazamiento 16 se gira alrededor del eje de rotacién 38, cada receptaculo 12, 14 aumenta o
disminuye de tamafio simultdneamente. Como resultado, los receptaculos 12, 14 se desplazan juntos entre la posicién
de recepcidn 44 y la posiciéon de agarre 46. En otras palabras, el elemento de desplazamiento 16 es desplazable de
tal manera que, cuando el primer receptaculo 12 esta dispuesto en la posicién de recepcién 44, el segundo receptéaculo
14 también esta dispuesto en la posicién de recepcién 44 y, cuando el primer receptaculo 12 esté dispuesto en la
posicién de agarre 46, el segundo receptéculo 14 también esta dispuesto en la posicién de agarre 46.
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El efector final de la quinta forma de realizacién puede presentar el primer elemento de resorte 19 y/o el segundo
elemento de resorte 21. Mediante el primer y/o el segundo elemento de resorte 19, 21, ambos receptaculos 12, 14
pueden pretensarse juntos hacia la posicién de agarre.

La Fig. 3B muestra una sexta forma de realizacién de un efector final 10 para manipular objetos 40', 40", 42 en un
aislador. El efector final 10 de la sexta forma de realizacién corresponde esencialmente al efector final 10 de la cuarta
forma de realizacién. Los elementos idénticos llevan las mismas referencias y no se explican con mas detalle. El
efector final 10 de la sexta forma de realizacién difiere del efector final 10 de la cuarta forma de realizacién en que los
elementos de desplazamiento 16', 16" del efector final 10 de la sexta forma de realizacién son en cada caso
desplazables en rotacién alrededor de un primer eje de rotacién 38', 38". Los primeros ejes de rotacidén 38', 38" estan
dispuestos en paralelo entre siy en cada caso estan dispuestos en perpendicular a la direccion longitudinal 22 y en
perpendicular a la direccién transversal 24. Cada eje de rotacién 38', 38" esta dispuesto entre el primer extremo 30',
30" y el segundo extremo 32', 32" del elemento de desplazamiento 16', 16" correspondiente. Los respectivos equipos
de accionamiento estan disefiados para girar el correspondiente elemento de desplazamiento 16', 16" en sentidos de
rotacién opuestos alrededor de los ejes de rotacién 38', 38". Los primeros extremos 30', 30" y los segundos extremos
32', 32" se hacen pivotar, a este respecto, o bien acercandose o bien alejdndose entre si.

Si los elementos de desplazamiento 16'y 16" se giran alrededor de los ejes de rotacién 38', 38" de tal manera que los
segundos extremos 32', 32" pivoten uno hacia el otro, los receptaculos 12', 12" se desplazan a la posicién de agarre
48, mientras que el receptaculo 14 también se desplaza a la posicién de agarre 46. Si los elementos de desplazamiento
16'y 16" se giran alrededor de los ejes de rotacién 38', 38" de tal manera que los segundos extremos 32', 32" pivoten
alejdndose uno del otro, los receptaculos 12', 12" se desplazan a la posicién de recepciéon 44, mientras que el segundo
receptéculo 14 también se desplaza a la posicién de recepcién 44. En otras palabras, los elementos de desplazamiento
16' y 16" son desplazables de tal manera que, cuando los primeros receptaculos 12', 12" estan dispuestos en la
posicién de recepcidén 44, el segundo receptaculo 14 esta dispuesto en la posicién de recepciéon 44 y, cuando los
primeros receptaculos 12', 12" estan dispuestos en la posicién de agarre 46, el segundo receptaculo 14 también esta
dispuesto en la posicién de agarre 46.

El efector final de la sexta forma de realizacién puede presentar los primeros elementos de resorte 19, 19" y/o el
segundo elemento de resorte 21. Mediante los primeros elementos de resorte 19', 19" y/o el segundo elemento de
resorte 21, todos los receptéaculos 12', 12", 14 pueden pretensarse juntos hacia la posicién de agarre 46.

La Fig. 4A muestra una séptima forma de realizacién de un efector final 10 para manipular objetos 40, 42 en un
aislador. El efector final 10 de la séptima forma de realizacién corresponde esencialmente al efector final 10 de la
primera forma de realizacién. Los elementos idénticos llevan las mismas referencias y no se explican adicionalmente.
El efector final 10 de la séptima forma de realizacién difiere del efector final de la primera forma de realizacién en que
el elemento de desplazamiento 16 es desplazable en rotacién alrededor del eje de rotacién 38. El eje de rotacién 38
esta dispuesto en perpendicular a la direccidn longitudinal 22 y en perpendicular a la direccién transversal 24. El eje
de rotacidén 38 esta dispuesto entre el primer extremo 30 y el segundo extremo 32 del elemento de desplazamiento
16.

Si el elemento de desplazamiento 16 se gira alrededor del eje de rotacién 38, cada receptaculo 12, 14 aumenta o
disminuye de tamafio alternativamente. Como resultado, los receptaculos 12, 14 se desplazan alternativamente entre
la posiciéon de recepcién 44 y la posiciébn de agarre 46. En otras palabras, el elemento de desplazamiento 16 es
desplazable de tal manera que, cuando el primer receptaculo 12 esta dispuesto en la posicién de recepcidon 44, el
segundo receptaculo 14 esté dispuesto en la posicion de agarre 46 y, cuando el primer receptaculo 12 esta dispuesto
en la posicién de agarre 46, el segundo receptaculo 14 también esta dispuesto en la posicién de recepcién 44.

El efector final 10 de la tercera forma de realizacidn presenta o bien el primer elemento de resorte 19 para pretensar
el primer receptaculo 12 hacia la posicién de agarre 46 o bien el segundo elemento de resorte 21 para pretensar el
segundo receptéaculo 14 hacia la posicién de agarre 46.

La Fig. 4B muestra una octava forma de realizacién de un efector final 10 para manipular objetos 40', 40", 42 en un
aislador. El efector final 10 de la octava forma de realizacién corresponde esencialmente al efector final 10 de la
segunda forma de realizacién. Los elementos idénticos llevan las mismas referencias y no se explican con més detalle.
El efector final 10 de la octava forma de realizacion difiere del efector final 10 de la segunda forma de realizacién en
que los elementos de desplazamiento 16', 16" del efector final 10 de la octava forma de realizacién son en cada caso
desplazables en rotacién alrededor de un eje de rotacién 38', 38". Los ejes de rotacidén 38', 38" estan dispuestos en
paralelo entre si y en cada caso en perpendicular a la direccién longitudinal 22 y en perpendicular a la direccién
transversal 24. Cada eje de rotacién 38', 38" esta dispuesto entre el primer extremo 30', 30" y el segundo extremo 32',
32" del elemento de desplazamiento 16', 16" correspondiente. Los respectivos equipos de accionamiento estén
disefiados para girar el correspondiente elemento de desplazamiento 16', 16" en sentidos de rotacién opuestos
alrededor de los ejes de rotacién 38', 38". Los primeros extremos 30', 30" y los segundos extremos 32', 32" se hacen
pivotar, a este respecto, o bien acercandose o bien alejandose entre si.
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Si los elementos de desplazamiento 16'y 16" se giran alrededor de los ejes de rotacién 38', 38" de tal manera que los
segundos extremos 32', 32" pivoten uno hacia el otro, los receptaculos 12', 12" se desplazan a la posicién de recepcién
44, mientras que el receptaculo 14 se desplaza a la posicién de agarre 46. Si los elementos de desplazamiento 16'y
16" se giran alrededor de los ejes de rotacién 38', 38" de tal manera que los segundos extremos 32', 32" pivoten
alejdndose uno del otro, los receptaculos 12', 12" se desplazan a la posicién de agarre 46, mientras que el segundo
receptaculo 14 se desplaza a la posiciéon de recepcién 44. En otras palabras, los elementos de desplazamiento 16'y
16" son desplazables de tal manera que, cuando los primeros receptaculos 12', 12 " estan dispuestos en la posicidon
de recepciéon 44, el segundo receptéculo 14 estéd dispuesto en la posiciébn de agarre y, cuando los primeros
receptaculos 12', 12" estan dispuestos en la posicién de agarre 46, el segundo receptaculo 14 también esta dispuesto
en la posicién de recepcién 44.

El efector final 10 de la cuarta forma de realizacién presenta o bien los primeros elementos de resorte 19', 19" para
pretensar los primeros receptaculos 12', 12" hacia la posicién de agarre 46 o bien el segundo elemento de resorte 21
para pretensar el segundo receptaculo 14 hacia la posiciéon de agarre 46.

Las figuras 6 a 10 muestran una novena forma de realizaciéon de un efector final 10 para manipular objetos 40', 40",
42 en un aislador. El efector final 10 de la novena forma de realizacién corresponde esencialmente al efector final 10
de la octava forma de realizacién. Los elementos idénticos llevan las mismas referencias y no se explican con mas
detalle. El efector final 10 de la novena forma de realizacién difiere del efector final 10 de la octava forma de realizacién
en que los elementos de cojinete 18' y 18" estdn montados en el efector final 10 de manera giratoria en cada caso
alrededor de un segundo eje de rotacién 80', 80", en donde los segundos ejes de rotaciéon 80', 80" estan dispuestos
en paralelo a los primeros ejes de rotaciéon 38', 38". Ademas, la novena forma de realizacion muestra en detalle cémo
los elementos de desplazamiento 16', 16" y los elementos de cojinete 18', 18" pueden moverse de forma acoplada.

El efector final 10 de la novena forma de realizacién presenta, ademas, un primer equipo de accionamiento 62, que
esta disefiado para mover el elemento de desplazamiento 16'y el elemento de cojinete 18'. El efector final 10 presenta,
ademas, un segundo equipo de accionamiento 64, que esta disefiado para mover el elemento de desplazamiento 16"
y el elemento de cojinete 18". En otras palabras, el efector final 10 presenta un equipo de accionamiento 62, 64
respectivo para desplazar en cada caso uno de los elementos de desplazamiento 16', 16" y en cada caso un elemento
de cojinete 18', 18"

Cada equipo de accionamiento 62, 64 estd disefiado para girar el elemento de desplazamiento 16', 16"
correspondiente alrededor del primer eje de rotacién 38', 38" respectivo y para girar el elemento de cojinete 18', 18"
correspondiente alrededor del segundo eje de rotaciéon 80', 80" respectivo. El primer equipo de accionamiento 62
presenta un primer arbol de accionamiento 72, mediante el cual se accionan el elemento de desplazamiento 16'y el
elemento de cojinete 18'. El segundo equipo de accionamiento 64 presenta un segundo &rbol de accionamiento 74,
mediante el cual se accionan el elemento de desplazamiento 16" y el elemento de cojinete 18". Los ejes longitudinales
de los arboles de accionamiento 72, 74 estan dispuestos en paralelo entre si y en perpendicular a los ejes de rotacién
primero y segundo 38', 38", 80', 80". Por ejemplo, los ejes longitudinales de los arboles de accionamiento 72, 74
pueden estar dispuestos en paralelo a la direccién longitudinal 22.

El efector final 10 puede presentar, ademés, un equipo de distribucién 66. El equipo de distribucién 66 puede estar
configurado para suministrar energia eléctrica (tensién de funcionamiento) a los componentes electrénicos del efector
final 10 y/o para proporcionar a los componentes electronicos del efector final 10 sefiales de control procedentes de
un equipo de control. Para ello, el equipo de distribucién 66 puede presentar una pluralidad de bornes para lineas de
sefializacion y/o lineas eléctricas.

El efector final 10 puede presentar, ademés, un equipo acumulador para acumular energia eléctrica. El equipo
acumulador puede ser una bateria o una pila recargable, por ejemplo. Los equipos de accionamiento 62, 64 pueden
estar acoplados eléctricamente al equipo acumulador. Los equipos de accionamiento 62, 64 pueden, por ejemplo,
estar conectados eléctricamente al equipo acumulador a través del equipo de distribucién 66. Alternativamente, el
equipo de distribucién 66 también puede presentar el equipo acumulador.

El efector final 10 presenta un primer elemento de acoplamiento 68 correspondiente para cada elemento de
desplazamiento 16', 16". Cada primer elemento de acoplamiento 68 esté conectado de manera resistente a la torsién
con el correspondiente elemento de desplazamiento 16', 16". Cada primer elemento de acoplamiento 68 esta montado
de manera giratoria alrededor del primer eje de rotaciéon 38', 38" correspondiente. Asi, cada elemento de
desplazamiento 16', 16" esta montado en el efector final 10 de manera giratoria alrededor del primer eje de rotacién
38', 38" respectivo por medio del primer elemento de acoplamiento 68 correspondiente. Cada primer elemento de
acoplamiento 68 esté acoplado al &rbol de accionamiento 72, 74 correspondiente. Para ello, cada primer elemento de
acoplamiento 68 presenta una primera seccidén dentada 76 que engrana con el correspondiente arbol de accionamiento
72, 74. Por ejemplo, cada arbol de accionamiento 72, 74 puede presentar roscas y cada primera seccién dentada 76
puede presentar dientes distribuidos en una direccién circunferencial alrededor del primer eje de rotacién 38', 38"
respectivo, en donde las roscas de cada arbol de accionamiento 72, 74 engranan con los dientes de la primera seccidn
dentada 76 correspondiente. Si los arboles de accionamiento 72, 74 se giran alrededor de los respectivos ejes
longitudinales, los elementos de acoplamiento 68 correspondientes y, por tanto, también los elementos de
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desplazamiento 16', 16" correspondientes se giran alrededor del primer eje de rotacién 38', 38" respectivo.

Ademas, el efector final 10 presenta un segundo elemento de acoplamiento 70 correspondiente para cada elemento
de cojinete 18', 18". Cada segundo elemento de acoplamiento 70 estd conectado de manera resistente a la torsién
con el elemento de cojinete 18', 18" correspondiente. Cada segundo elemento de acoplamiento 70 esta montado de
manera giratoria alrededor del segundo eje de rotacién 80', 80" correspondiente. De este modo, cada elemento de
cojinete 18', 18" estd montado en el efector final 10 de manera giratoria alrededor del segundo eje de rotacién 80', 80"
respectivo por medio del segundo elemento de acoplamiento 70 correspondiente. Cada segundo elemento de
acoplamiento 70 esta acoplado al arbol de accionamiento 72, 74 correspondiente. Para ello, cada segundo elemento
de acoplamiento 70 presenta una segunda seccién dentada 78 que engrana con el arbol de accionamiento 72, 74
correspondiente. Por ejemplo, cada segunda seccién dentada 78 puede presentar dientes distribuidos en una direccién
circunferencial alrededor del segundo eje de rotacién 80', 80" respectivo, en donde las roscas de cada é&rbol de
accionamiento 72, 74 engranan con los dientes de la segunda seccién dentada 78 correspondiente. Si los arboles de
accionamiento 72, 74 se giran alrededor de los ejes longitudinales respectivos, los segundos elementos de
acoplamiento 70 correspondientes y, por tanto, también los elementos de cojinete 18', 18" correspondientes se giran
alrededor de los segundos ejes de rotacidén 80', 80" respectivos.

Dado que un primer elemento de acoplamiento 68 y un segundo elemento de acoplamiento 70 engranan con un éarbol
de accionamiento 72, 74 cada uno, tanto el primer elemento de acoplamiento 68 como el segundo elemento de
acoplamiento 70 se giran alrededor del primer eje de rotacién o segundo eje de rotacién 38', 38", 80', 80"
correspondiente cuando se gira uno de los arboles de accionamiento 72, 74. Como resultado, los movimientos de
rotacién de cada elemento de desplazamiento 16', 16" y el elemento de cojinete 18', 18" correspondiente estan
acoplados entre si. En particular, el arbol de accionamiento 72, 74 respectivo esté dispuesto entre el primer y segundo
elemento de acoplamiento 68, 70 correspondiente. Como resultado, el primer elemento de acoplamiento 68 y el
segundo elemento de acoplamiento 70 se giran en sentidos de rotacién opuestos, de modo que las secciones de
agarre 26, 28 del primer receptaculo 12', 12" respectivo se acercan o alejan entre si.

El efector final 10 presenta una carcasa 82. La carcasa 82 tiene una parte superior 54 y una parte inferior 56. Los
equipos de accionamiento 62, 64 y el equipo de distribucién 66 estan dispuestos en la carcasa 82. Los elementos de
desplazamiento 16', 16" y los elementos de cojinete 18', 18" estan dispuestos fuera de la carcasa 82 sobre la parte
superior 54. Los elementos de acoplamiento 68, 70 se extienden desde los correspondientes elementos de
desplazamiento 16', 16" y elementos de cojinete 18', 18" hacia el interior de la carcasa. Para ello, la carcasa presenta
cuatro orificios correspondientes en la parte superior a través de los cuales se introducen los elementos de
acoplamiento 68, 70 en la carcasa.

La carcasa también presenta un orificio 58 en la parte inferior 56. Un cojinete 60 esta dispuesto en el interior de la
carcasa alineado con el orificio. Un elemento de rodamiento de un robot puede ser guiado a través del orificio 58 desde
el exterior y acoplarse al cojinete 60 para soportar de manera giratoria el efector final 10 en el robot. Un eje de rotacién
de este rodamiento es preferiblemente paralelo a los ejes de rotacién primero y segundo 38', 38", 80', 80"

Pueden introducirse lineas de sefializacién y/o lineas de control en la carcasa a través del orificio 58. Las lineas de
sefializacién y/o las lineas de control pueden, por ejemplo, acoplarse al equipo de distribucién 66. Alternativamente,
las lineas de sefializacién y/o las lineas de control también pueden conectarse directamente a los componentes
electrénicos del efector final, por ejemplo a los equipos de accionamiento 62, 64, para controlar los componentes
electrénicos y suministrarles energia eléctrica.

Las secciones de agarre 26, 28 de los primeros receptaculos 12', 12" estén disefiadas como escotaduras en forma de
V y presentan en cada caso una primera seccién de borde 48 y una segunda seccién de borde 50, que son contiguas
y estan dispuestas en angulo entre si. La primera y la segunda seccidén de borde 48, 50 son contiguas, en particular
en el punto més bajo de la escotadura.

Las secciones de agarre 26, 28 del segundo receptaculo 14 estan disefiadas como una escotadura y presentan en
cada caso una primera seccién de borde 48, una segunda seccidén de borde 50 y una seccién intermedia 52, dispuesta
entre la primera y la segunda seccién de borde 48, 50. La primera y la segunda seccién de borde 48, 50 estén
dispuestas en angulo entre si. En particular, la seccién intermedia 52 forma, a este respecto, la seccién mas profunda
de la escotadura, manteniéndose la profundidad de la escotadura igual a lo largo de la seccién intermedia 52.

La Fig. 11 muestra, a modo de ejemplo, la disposicién de dos primeros objetos 40', 40" en los primeros receptaculos
12', 12". En este caso, los primeros objetos 40', 40" son dos frascos de forma idéntica. De manera correspondiente,
en los primeros receptaculos 12', 12" también pueden disponerse viales, ampollas-cartuchos, jeringas y/o ampollas
cilindricas.

La Fig. 12 muestra, a modo de ejemplo, la disposicién de un segundo objeto 42 en el segundo receptéculo 14. En este
caso, el segundo objeto 42 es una placa de agar o placa de Petri.

La Fig. 13 muestra una forma de realizacién de un robot 100 para manipular objetos en un aislador. El robot presenta
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un efector final 10 y una estructura portante 102 para soportar el efector final 10. El efector final 10 puede estar
disefiado conforme a una de las formas de realizacién descritas en las figuras 1 a 12. El robot 100 esta disefiado para
mover y orientar el efector final 10 en el aislador.

La estructura portante 102 puede ser articulada. La estructura portante 102 puede, por ejemplo, presentar varios
brazos acoplados entre si mediante articulaciones. La estructura portante 102 del robot 100 puede estar disefiada de
manera mévil de tal manera que el efector final 10 en el aislador pueda moverse por medio del robot 100. Por ejemplo,
el robot 100 puede presentar uno o mas equipos de accionamiento para mover la estructura portante 102.

El efector final puede estar montado de manera giratoria en un extremo de la estructura portante. De este modo, los
receptaculos 12, 14 del efector final 10 en el aislador pueden orientarse con respecto a los objetos 40, 42 que han de
recibirse. El robot 100 también puede presentar otro equipo de accionamiento para girar el efector final 10.

La Fig. 14 muestra una forma de realizacién de un sistema 110 para manipular objetos 40, 42 en un aislador 112. El
sistema presenta el aislador 112 y un robot 100. El robot 100 puede estar disefiado conforme a la forma de realizacién
descrita en las figuras 13. Un primer objeto 40 y/o un segundo objeto 42 pueden estar dispuestos en el aislador 112.

El sistema presenta, ademés, un equipo de control 114. El equipo de control 114 esta disefiado para controlar el
movimiento del efector final 10 y/o del robot 100.

El equipo de control 114 puede, por ejemplo, controlar al menos un equipo de accionamiento del efector final 10 a fin
de desplazar los receptaculos 12, 14 entre la posicién de recepcién 44 y la posiciéon de agarre 46. Para ello, el equipo
de control 114 puede, por ejemplo, enviar sefiales de control a los equipos de accionamiento 62, 64 del efector final.

Ademés, el equipo de control 114 puede controlar el robot 100 a fin de mover y orientar el efector final 10 en el aislador
112. Para ello, el equipo de control 114 puede, por ejemplo, enviar sefiales de control a los correspondientes equipos
de accionamiento del robot 100.

El sistema puede presentar, ademas, un equipo sensor 116. El equipo sensor 116 esta disefiado para detectar la
posicion y orientacién del efector final 10 y los objetos 40, 42 en el aislador 112. El equipo sensor 116 envia sefiales
de sensor al equipo de control 114, en donde las sefiales de sensor contienen informacién sobre la posicién y
orientacién detectadas del efector final 10 y los objetos 40, 42 en el aislador 112. El equipo de control 114 esté disefiado
para controlar el robot 100 y el efector final 10 en funcidén de las sefiales de sensor.

A continuacién se describe un proceso de ejemplo para la manipulaciéon del primer objeto 40 en el aislador 112. El
equipo de control 114 controla el efector final 10 de tal manera que el primer receptaculo 12 esté dispuesto en la
posicién de recepcion 44 o se desplace a esta posicion. El equipo de control 114 controla el robot 100 de tal manera
que el efector final 10 en el aislador 112 se mueva hasta la posicién del primer objeto 40. En particular, el efector final
10 se mueve a este respecto de tal manera que el primer objeto 40 pueda ser recibido en el primer receptéculo 12. En
otras palabras, el efector final 10 se mueve y se orienta en el aislador 112 de tal manera que el primer objeto 40 quede
dispuesto en el primer receptaculo 12.

Tan pronto como el primer objeto 40 esta dispuesto en el primer receptéculo 12, el equipo de control 114 controla el
efector final 10 de tal manera que el primer receptéculo 12 se desplace a la posicién de agarre 46 con el fin de agarrar
el primer objeto 40. A continuacién, el equipo de control 114 controla el robot 100 de tal manera que el robot 100
continle moviendo el efector final 10 en el aislador 112, pudiendo el primer objeto 40 agarrado en el primer receptaculo
12 ser transferido hasta una posicién de destino en el aislador 112.

Tan pronto como se alcanza la posicidén de destino, el equipo de control 114 controla el efector final 10 de tal manera
que el primer receptaculo 12 se desplace de la posicién de agarre 46 a la posicion de recepcion 44 a fin de liberar de
nuevo el primer objeto 40. De manera correspondiente, el segundo objeto 42 también puede ser recibido en el segundo
receptaculo 14, agarrado, transferido y liberado de nuevo.

La Fig. 15 muestra una forma de realizacién de un procedimiento 120 para manipular objetos 40, 42 en el aislador
112. El procedimiento puede llevarse a cabo mediante el sistema 110 de la Fig. 14 descrito anteriormente.

En una primera etapa 122 del procedimiento 120, el primer receptaculo 12 o el segundo receptaculo 14 se disponen
en la posicion de recepcién 44 en la que el primer objeto 40 o el segundo objeto 42 pueden recibirse en el receptaculo
12, 14 correspondiente. Si el efector final 10 presenta dos primeros receptéculos 12', 12", ambos primeros receptaculos
12', 12" se disponen en la posicién de recepcidn 44.

En otra etapa 124 del procedimiento 120, el objeto 40, 42 respectivo es recibido en el receptaculo 12, 14
correspondiente. Si el efector final 10 presenta dos primeros receptéculos 12', 12", puede recibirse un primer objeto
40', 40" en cada primer receptaculo 12, 12".

En otra etapa 126 del procedimiento 120, el objeto 40, 42 respectivo es agarrado desplazando el elemento de
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desplazamiento 16 de tal manera que el receptaculo 12, 14 correspondiente se desplace de la posiciéon de recepcion
44 a la posicidn de agarre 46 en la que el objeto 40, 42 respectivo puede ser agarrado. Si el efector final 10 presenta
dos primeros receptaculos 12', 12", los dos elementos de desplazamiento 16', 16" se desplazan de tal manera que los
primeros receptaculos 12', 12" o el segundo receptaculo 14 se desplacen de la posicidn de recepcién 44 a la posicién
de agarre 46, dependiendo de si se van a agarrar dos primeros objetos 40', 40" o un segundo objeto 42.

En otra etapa 128 del procedimiento 120, el objeto 40, 42 respectivo es manipulado moviendo el efector final 10 en el
aislador 112 por medio del robot 100 mientras el objeto 40, 42 respectivo esta agarrado. Por ejemplo, el efector final
10 puede moverse y orientarse, a este respecto, en el aislador 112 de tal manera que el objeto 40, 42 respectivo sea
transferido a una posicién de destino.

En una etapa 130 opcional del procedimiento 120, el objeto 40, 42 respectivo es liberado de nuevo desplazando el
elemento de desplazamiento 16 de tal manera que el receptaculo 12, 14 correspondiente se desplace de la posicién
de agarre 46 a la posicién de recepcién 44. Si el efector final 10 presenta dos primeros receptéculos 12', 12", los dos
elementos de desplazamiento 16', 16" se desplazan de tal manera que los primeros receptaculos 12', 12" o el segundo
receptaculo 14 se desplacen de la posicion de agarre 46 a la posicidn de recepcidn 44, dependiendo de si se van a
liberar dos primeros objetos 40', 40" o un segundo objeto 42.
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REIVINDICACIONES

1. Efector final (10) para manipular objetos (40, 42) en un aislador (112), en donde el efector final (10) presenta un
primer receptaculo (12) para un primer objeto (40), un segundo receptéculo (14) para un segundo objeto (42), y un
primer elemento de desplazamiento (16), en donde los receptaculos (12, 14) estan dispuestos en una direccién
longitudinal (22) en lados opuestos del efector final (10), en donde cada receptéculo (12, 14) es desplazable entre una
posicién de recepcidén (44) en la que el objeto (40, 42) respectivo puede ser recibido en el receptaculo (12, 14)
correspondiente y una posicién de agarre (46) en la que el objeto (40, 42) respectivo puede ser agarrado con el
receptaculo (12, 14) correspondiente, en donde cada receptaculo (12, 14) presenta una primera seccién de agarre
(26), en donde la primera seccién de agarre (26) del primer receptéculo (12) esté dispuesta en un primer extremo (30)
del elemento de desplazamiento (16) y la primera seccién de agarre (26) del segundo receptéculo (14) esta dispuesta
en un segundo extremo (32) opuesto del elemento de desplazamiento (16), en donde el elemento de desplazamiento
(16) es desplazable de tal manera que el primer receptaculo (12) y el segundo receptaculo (14) pueden desplazarse
en cada caso entre la posiciéon de recepcién (44) y la posiciéon de agarre (46), caracterizado por que el efector final
(10) presenta dos primeros receptaculos (12', 12") y dos elementos de desplazamiento (16', 16"), en donde en el primer
extremo (30', 30") de cada elemento de desplazamiento (16', 16") esta dispuesta la primera seccién de agarre (26) de
en cada caso uno de los primeros receptéculos (12', 12"), en donde en los segundos extremos (32', 32") opuestos de
los elementos de desplazamiento (16', 16") estan dispuestas en cada caso la primera seccién de agarre (26) y la
segunda seccién de agarre (28) del segundo receptaculo (14).

2. Efector final (10) segln la reivindicacién 1, en donde el elemento de desplazamiento (16) es desplazable de tal
manera que, cuando el primer receptaculo (12) esta dispuesto en la posicién de recepcidn (44), el segundo receptéaculo
(14) esté dispuesto en la posicién de agarre (46) y, cuando el segundo receptaculo (14) esta dispuesto en la posicién
de recepcién (44), el primer receptaculo (12) esta dispuesto en la posiciéon de agarre (46).

3. Efector final (10) segun la reivindicacién 1, en donde el elemento de desplazamiento (16) es desplazable de tal
manera que, cuando el primer receptaculo (12) esta dispuesto en la posicién de recepcidn (44), el segundo receptéculo
(14) esta dispuesto en la posicion de recepcidn (44) y, cuando el segundo receptaculo (14) esta dispuesto en la
posicién de agarre (46), el primer receptaculo (12) esta dispuesto en la posiciéon de agarre (46).

4. Efector final (10) segln una de las reivindicaciones 1 a 3, en donde cada receptaculo (12, 14) presenta una segunda
seccion de agarre (28), en donde la primera secciéon de agarre (26) y la segunda seccién de agarre (28) estén
dispuestas una frente a la otra en una direccion transversal (24), en particular en donde la direccién longitudinal (22)
esta dispuesta esencialmente en perpendicular a la direccidn transversal (24).

5. Efector final (10) segln una de las reivindicaciones 1 a 4, en donde el elemento de desplazamiento (16) es
desplazable en traslacidn o rotacién.

6. Efector final (10) segun la reivindicaciéon 5, en donde el elemento de desplazamiento (16) es desplazable en la
direccién transversal (24).

7. Efector final (10) segun la reivindicacién 5, en donde el elemento de desplazamiento (16) esta montado de manera
giratoria alrededor de un primer eje de rotacién (38), en donde el primer eje de rotacion (38) estd dispuesto en
perpendicular a la direccién longitudinal (22) y a la direccidn transversal (24), en particular en donde el primer eje de
rotacién (38) esté dispuesto entre el primer extremo (30) y el segundo extremo (32).

8. Efector final (10) segln una de las reivindicaciones 4 a 7, en donde el efector final (10) presenta, ademas, un
elemento de cojinete (18, 20) para al menos uno de los receptéaculos (12, 14), en donde la segunda seccidén de agarre
(28) del receptaculo respectivo estd dispuesta en un extremo (34, 36) del elemento de cojinete (18, 20)
correspondiente.

9. Efector final (10) segun la reivindicacién 8, en donde el elemento de desplazamiento (16) y el elemento de cojinete
(18, 20) presentan en cada caso una escotadura en los extremos (30, 32, 34, 36) correspondientes, en donde las
escotaduras forman las secciones de agarre (26, 28) correspondientes.

10. Efector final (10) segun la reivindicacién 8 o0 9, en donde el elemento de cojinete (18, 20) esta dispuesto de manera
rigida o mévil en el efector final (10).

11. Efector final (10) segln la reivindicacién 10, en donde el elemento de cojinete (18, 20) es desplazable, en particular
en traslacién o rotacion, en donde un movimiento del elemento de cojinete (18, 20) esta acoplado al movimiento del
elemento de desplazamiento (16), de modo que, durante el desplazamiento de la posicidn de recepcion (44) a la
posicién de agarre (46), las secciones de agarre (26, 28) se acercan una hacia la otra y, durante el desplazamiento de
la posicién de agarre (46) a la posicidn de recepcién (44), las secciones de agarre (26, 28) se alejan una de la otra.

12. Efector final (10) segln una de las reivindicaciones 1 a 11, en donde el efector final (10) presenta, ademas, un
equipo de accionamiento (62, 64) para desplazar el elemento de desplazamiento (16).
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13. Robot (100) para manipular objetos (40, 42) en un aislador (112), en donde el robot (100) presenta un efector final
(10) seglin una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 12.

14. Sistema (110) con un aislador (112) y un robot (100) dispuesto en el aislador (112) segun la reivindicacién 13.

15. Procedimiento (120) para manipular objetos (40, 42) en un aislador (112), en donde un robot (110) con un efector
final (10) esta dispuesto en el aislador (112), en donde el efector final (10) presenta un primer receptaculo (12) para
un primer objeto (40), un segundo receptaculo (14) para un segundo objeto (42), y un primer elemento de
desplazamiento (16), en donde los receptaculos (12, 14) estan dispuestos en una direccién longitudinal (22) en lados
opuestos del efector final (10), en donde cada receptaculo (12, 14) presenta una primera seccién de agarre (26), en
donde la primera seccién de agarre (26) del primer receptaculo (12) estd dispuesta en un primer extremo (30) del
elemento de desplazamiento (16) y la primera seccidén de agarre (26) del segundo receptéaculo (14) esta dispuesta en
un segundo extremo (32) opuesto del elemento de desplazamiento (16), en donde el elemento de desplazamiento (16)
es desplazable, en donde el efector final (10) presenta dos primeros receptaculos (12', 12") y dos elementos de
desplazamiento (16', 16"), en donde en el primer extremo (30', 30") de cada elemento de desplazamiento (16', 16")
esta dispuesta la primera seccién de agarre (26) de en cada caso uno de los primeros receptaculos (12', 12"), en
donde en los segundos extremos (32', 32") opuestos de los elementos de desplazamiento (16', 16") estan dispuestas
la primera seccién de agarre (26) y la segunda seccién de agarre (28) del segundo receptaculo (14), en donde el
procedimiento (120) presenta las siguientes etapas:

- disponer (122) el primer receptaculo (12', 12") o el segundo receptéculo (14) en una posiciéon de recepcidn (44) en
la que el respectivo primer objeto (40) o el segundo objeto (42) puede ser recibido en el receptaculo (12', 12", 14)
correspondiente;

- recibir (124) el objeto (40, 42) respectivo en el receptaculo (12', 12", 14) correspondiente; y

- agarrar (126) el objeto (40, 42) respectivo desplazando los elementos de desplazamiento (16', 16") de tal manera

que el receptaculo (12', 12", 14) correspondiente se desplace de la posicién de recepcion (44) a una posiciéon de
agarre (46) en la que el objeto (40, 42) respectivo puede ser agarrado.
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