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Brazaler Guerra, Alfonso;
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k57 Resumen:
Perfeccionamientos introducidos en la patente de in-
vención N◦ 9900509 por: “Simulador de grúa de
carga y descarga”.
Las presentes mejoras introducidas en la patente de
invención n◦ 9900509 por “Simulador de grúa de
carga y descarga”, tienen como objetivo simular di-
ferentes modelos de grúa con diferentes necesidades.
Consisten en la utilización de un juego de proyectores
(3) sincronizados y estratégicamente dispuestos, que
proyectan sobre los espejos (5) varias imágenes que
se reflejan respectivamente sobre sus correspondien-
tes pantallas de retroproyección (6), permitiendo al
operador abarcar varios ángulos de visión diferentes.
Dependiendo de la grúa que se pretende simular, el
operador se introduce en una cabina multipropósito
(4) y el sistema reconfigura sus modelos visual y
dinámico para adaptarse a las nuevas necesidades.
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1 ES 2 166 292 A1 2

DESCRIPCION

Perfeccionamientos introducidos en la patente
de invención N◦ 9900509 por: “Simulador de grúa
de carga y descarga.

Mejoras introducidas en la patente de in-
vención P 9900509 por “Simulador de grúa de
carga y descarga”, basadas en la incorporación
de varios espejos con sus correspondientes pan-
tallas de retroproyección, sobre los componentes
principales del simulador que son, un subsistema
de cálculo para el modelo visual, un subsistema
de simulación de movimiento, un subsistema de
proyección y cabina, gobernado por un subsis-
tema dinámico de control, basado el conjunto en
técnicas de realidad virtual, de manera que la
visión que se obtiene desde la cabina de mandos
es frontal, lateral, superior e inferior, permitiendo
por tanto simular otros modelos de grúa que pre-
cisen de esta visión.

En la actualidad, los tipos de grúas utiliza-
das en el mercado son muy diferentes y variadas.
Dependiendo de la ubicación de las cargas y de
la topoloǵıa de la grúa, algunas precisan que el
operario pueda visualizar frontalmente y también
desde arriba las cargas que debe colocar sobre los
veh́ıculos o emplazamientos de destino de las mis-
mas.

Como solución para el entrenamiento de ope-
radores de este tipo de grúas, surge la patente
de invención P 9900509 en la que se describe, re-
presenta y reivindica un simulador de grúa apto
para estas máquinas de actuación frontal, donde
se reproduce virtualmente el entorno habitual de
trabajo del operador Dispone además de varia-
bles en las que se pueden introducir variaciones
sobre el entorno de trabajo, como luz ambiental,
diversas condiciones meteorológica al etc.

Por lo tanto, el sistema de visión que propone
la patente de invención 9900509 se compone de un
único plano de visualización que coincide con la
parte frontal/inferior de la cabina. La proyección
emitida por el subsistema correspondiente incide
sobre un espejo que la refleja sobre este plano
formado por una pantalla de retroproyección.

El principal inconveniente de estos simulado-
res de grúa, radica en que en la realidad exis-
ten otros tipos de grúa cuyo campo de trabajo, y
por lo tanto de visualización, se extiende a varios
planos, es decir, un plano frontal, uno o varios
laterales, trasero, e incluso superior y/o inferior.
Debido a las restricciones impuestas por el sis-
tema de proyección, este simulador no se puede
utilizar en la simulación de máquinas grúa cuyo
campo de visión de trabajo sea diferente al plano
frontal/inferior, lo que implica un grado impor-
tante de deficiencias en cuanto al adiestramiento
y entrenamiento de personal manipulador para el
manejo de grúas.

Las presentes mejoras introducidas en la pa-
tente de invención P 9900509 por “simulador de
grúa de carga y descarga”, objeto de la presente
memoria, tienen como objetivo simular diferen-
tes modelos de grúa con diferentes necesidades,
para ello se basan en la utilización de un juego
de proyectores sincronizados y estratégicamente
dispuestos de forma que al proyectar sobre los es-
pejos varias imágenes, éstas se reflejan respecti-
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vamente sobre sus correspondientes pantallas de
retroproyección y permiten al operador abarcar
varios ángulos de visión diferentes. Además, de-
pendiendo de la grúa que se pretende simular,
el operador se introduce en una cabina multi-
propósito y el sistema reconfigura sus modelos
visual y dinámico para adaptarse a las nuevas ne-
cesidades.

Con la utilización de este sistema de espejos y
retroproyectores, se consigue una representación
virtual mucho más extensa del entorno de trabajo
de la grúa. El operario puede visualizar cualquier
ángulo de los que se requieren en el empleo de la
máquina en su medio habitual de trabajo, es de-
cir, para aquellas máquinas que trabajen sobre o
hacia los laterales, se dispondrá de espejos y equi-
pos retroproyectores que cubran estos laterales de
una manera eficaz.

Con ello, lo que se logra es abarcar todo el
campo de visión del operador desde el puesto de
trabajo en la cabina, mediante la sincronización
de las imágenes que se plasman sobre las diferen-
tes pantallas que circundan la cabina de trabajo.

Por otro lado, la cabina empleada es multi-
propósito, es decir, los paneles de mandos se com-
ponen de la unión de todos los actuadores y sen-
sores presentes en los diferentes modelos de grúa,
activándose únicamente los correspondientes al
modelo a simular en ese momento. Además, este
sistema también permite configurar tanto el mo-
delo visual como el dinámico para adaptarse a las
caracteŕısticas propias de cada tipo de grúa.

A continuación para facilitar una mejor com-
prensión de esta memoria descriptiva y formando
parte integrante de la misma, se acompaña una
serie de figuras en las que con carácter ilustrativo
y no limitativo se ha representado lo siguiente:

Figura 1.- Vistas en perspectiva alámbrica de
una realización práctica de un montaje global del
simulador objeto de la presente invención.

Figura 2.- Vista esquemática de una reali-
zación práctica del simulador A) con visión su-
perior, frontal y lateral; B) con visión frontal, in-
ferior y lateral C) es una vista en perspectiva de
una realización con varias pantallas de retropro-
yección.

Figura 3.- Otra realización práctica, de una
pantalla de retroproyección orientable.

Como se puede apreciar en las figuras y con-
tinuando con la numeración de las figuras de la
patente de invención P 9900509, se parte de un
modelo visual (1), un subsistema de simulación
de movimiento (2), uno o varios subsistemas de
proyección (3) y la cabina (4) de caracteŕısticas
similares a la que se pretende simular, con un
juego de espejos (5) y sus respectivas pantallas
de retroproyección (6), todo ello, gobernado por
un subsistema dinámico de control.

Las técnicas utilizadas para la producción de
imágenes virtuales son similares a las descritas en
la patente principal P 9900509, con la particula-
ridad de la sincronización de imágenes sobre las
distintas pantallas (6), de forma tal que, en si-
tuación de operatividad, el operador obtenga su
total y más correcta visión del entorno de tra-
bajo utilizando cualquier ángulo de visión desde
el interior de la cabina.

Este efecto se consigue gracias a la sincroni-
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zación de los diferentes proyectores (3), por medio
del subsistema de cálculo del modelo visual (1) y
del subsistema dinámico (2) de control.

Para ello, la cabina (4) está dotada de ven-
tana frontal (7), laterales (8), frente superior (9)
y frente inferior (10) de manera que, permita la
visualización a través de éstas. Al mismo tiempo,
los mandos incorporados en la cabina (4) se co-
rresponden con los existentes en los tipos de grúa
que se desea simular, estando también ubicados
en la misma posición relativa al manipulador.

Esta instalación conlleva a que las pantallas de
retroproyección (6), se coloquen delante de estas
ventanas para abarcar el ángulo de visión necesa-
rio. En correspondencia con estas pantallas (6),
se colocan sus respectivos espejos (5) que reflejan
la imagen emitida por su correspondiente proyec-
tor (3), previamente programado y sincronizado.

Por todo ello, esta construcción incorpora en
la unidad central la posibilidad de configurar los
sistemas dinámico y visual (1) para poder simular
todos los modelos de grúa.

Debido a que cada tipo de grúa precisa de un
campo de visión diferente, el subsistema de pro-
yección (3) y la pantalla (6) son orientables (Fi-
gura 2), aśı como el juego de espejos (5), que están
dispuestos estratégicamente con el fin de conse-
guir la reflexión correcta de la imagen sobre la
posición espećıfica de la pantalla según el tipo de
grúa que interese simular.

Su aplicación es bien sencilla, en esta ocasión,
para una grúa de visión frontal (7) y frontal su-
perior (9), se orienta el proyector según la po-
sición (3A), el cual refleja sobre el espejo (5A) y se
proyecta sobre la pantalla de retroproyección que
se ha orientado previamente a su posición (6A),
abarcando tanto la parte frontal (7) como la parte
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superior (9) de la cabina (4).
Para el caso de una visión frontal (7) e infe-

rior (10) de la cabina (4) se orienta el proyector
según su posición (3B), proyectando hacia el es-
pejo (5B) y reflejándose en la pantalla orientada
(6B), ocupando los ángulos de visión descritos.

En la figura 3 se puede observar la ubicación
de proyectores (3), espejos (5), pantallas (6),
según varias de las posibilidades que admite este
sistema de simulación de grúa, donde quedan cu-
biertos prácticamente todos los ángulos de visión
posibles desde la cabina (4) de la grúa.

Para utilizar este simulador con múltiples mo-
delos de grúa, primeramente se configura el sub-
sistema visual (1) y dinámico del equipo, en con-
sonancia con las caracteŕısticas propias del mo-
delo de grúa a simular, de manera que sólo fun-
cionen aquellos mandos que estén también en la
grúa real, y en la forma que simulen sus mismos
movimientos, quedando el resto de mandos de la
cabina (4) no útiles en la simulación del modelo
de grúa en cuestión.

Cuando se cambia de modelo de grúa a simu-
lar, se cambia la configuración de los sistemas vi-
sual y dinámico, introduciéndose los parámetros
propios de la grúa en cuestión, utilizando tanto
los mandos como las ventanas (8) propias de la
misma.

Una vez descrita suficientemente la naturaleza
de la presente invención, aśı como una aplicación
práctica de la misma, sólo nos queda por añadir
que, tanto su forma como los materiales y eje-
cución de la misma, son susceptibles de modifi-
caciones, siempre y cuando no afecten de forma
substancial a las caracteŕısticas que se reivindican
a continuación:
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REIVINDICACIONES

1. Mejoras introducidas en la patente de in-
vención P 9900509 por: “Simulador de grúa de
carga y descarga”, compuesto por un subsistema
de cálculo para el modelo visual (1), un subsis-
tema de simulación de movimiento (2), un sub-
sistema de proyección (3) y una cabina (4) donde
el operador manipula controles reales y que se
sitúa sobre el sistema mecánico de movimiento
(2), que es a su vez gobernado por un subsistema
dinámico de control. Utilizando técnicas de rea-
lidad virtual, se construye un entorno similar al
entorno real de una grúa, caracterizado porque,
dichas mejoras consisten en que el subsistema de
proyección dispone de uno o varios proyectores
(3) sincronizados, con un juego de espejos (5) y
sus respectivas pantallas de retroproyección (6),
en que la cabina (4) es multipropósito puesto que
dispone de todos los mandos propios de los di-
ferentes modelos de grúa que simulan y en que
también este simulador permite cambiar las con-
figuraciones de los sistemas visual (1) y dinámico
dependiendo del modelo de grúa a simular.

2. Mejoras, según reivindicación primera, ca-
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racterizado porque, la cabina (4) está dotada de
ventanas por aquellas zonas en donde se pretenda
que el operador tenga ángulo de visión.

3. Mejoras, según reivindicación primera y
anterior, caracterizado porque, las pantallas re-
troproyectoras (6) se disponen delante de estas
ventanas abarcando el ángulo de visión necesario.

4. Mejoras, según reivindicación primera, ca-
racterizado porque, una aplicación de un pro-
yector (3) consiste en instalar un subsistema de
proyección (3) orientable, aśı como una pantalla
(6) también orientable, y un juego de espejos (5)
dispuestos estratégicamente con el fin de conse-
guir la reflexión correcta sobre la posición es-
pećıfica de la pantalla.

5. Mejoras, según reivindicación primera, ca-
racterizado porque, el simulador adopta las con-
figuraciones de los sistemas visual (1) y dinámico
propias del modelo de grúa que simula.

6. Mejoras, según reivindicación primera y an-
terior, caracterizado porque, el simulador activa
únicamente los mandos de la cabina (4) que se co-
rresponden con el modelo de grúa en cuestión, los
cuales actúan de la misma forma que lo hacen en
la grúa original.
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