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Anexo 18.  Diseño final – Prototipo a escala (Autoría Propia, 2023) 
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Anexo 19.  Separador y tapa– Prototipo a escala (Autoría Propia, 2023) 
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Anexo 20.  Rampa de bajada– Prototipo a escala (Autoría Propia, 2023) 
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Anexo 21.  Zona de salida – Prototipo a escala (Autoría Propia, 2023) 
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Anexo 22.  Despiece – Prototipo a escala (Autoría Propia, 2023) 
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Anexo 23.  Guía de usuario (Autoría Propia, 2023) 
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Anexo 24.  Resultados de pruebas (Autoría Propia, 2023) 
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