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DESCRIPCION
Manipulador telescépico, en particular graa apiladora, con dispositivo de entrada de comandos de direccion

La invencion se refiere a un manipulador telescopico, en particular a una grda apiladora. Las grdas apiladoras son
vehiculos con ruedas de caucho, equipados con un motor diésel y una cabina de conductor, similares a una
autogria recogida.

Pueden transportar y apilar contenedores. Las gruas apiladoras conocidas hasta el momento estan equipadas con
un separador de contenedores unido de manera firme en el brazo telescépico, es decir, el movimiento en altura del
separador s6lo se realiza mediante el brazo telescopico. En el caso de las gruas apiladoras conocidas, la cabina del
conductor esta dispuesta unida de manera firme o moévil en el chasis con el vehiculo en la parte posterior, lo que
permite al conductor con la construccidn existente siempre una buena visibilidad sobre el separador de
contenedores unido de manera firme con el brazo telescépico.

En el caso de las grlas apiladoras es ventajoso realizar las ruedas traseras como ruedas dirigidas. El sistema de
direccién para dirigir las ruedas se compone de un volante y una unidbn mecanica entre el volante y la biela de
direccion asociada a las ruedas dirigidas del eje trasero. Para permitirle al conductor una direccién sencilla de la
grua apiladora pesada en parte especialmente bajo carga, ya se conocen sistemas de direccion que se ayudan de la
electronica, es decir, sistemas de direccion en los que segun el angulo de giro a través de servomotores se facilita el
movimiento de direccién. No obstante, los sistemas de direccién convencionales en grias apiladoras, guiados desde
la cabina del conductor a las ruedas traseras dirigidas, tienen una construccion complicada y dificil.

En el documento US 5 181 173 se describe un sistema de direccidon con un control de direccién electrénico para un
vehiculo a motor. La relaciéon de direccion de un vehiculo de transporte de material a motor puede cambiar como
reaccion a la velocidad de marcha a través de un circuito de realimentacion electrénico. Las vueltas del volante de
un tope a otro se ajustan de manera electronica, para modificar el dngulo de direccion segun el aumento de la
velocidad de marcha.

El objetivo de la presente invencién es proporcionar un sistema de direccion para manipuladores telescépicos, en
particular grias apiladoras, de construccion sencilla y de facil manejo.

Segun la invencion el objetivo se soluciona mediante las caracteristicas de la reivindicacion 1. Asi, el manipulador
telescopico, en particular la gria apiladora, presenta un dispositivo de entrada de comandos de direccion, al menos
un sensor para detectar el angulo de direccion, asi como con una unidad de calculo unida con el dispositivo de
entrada de comandos de direcciéon y con el al menos un sensor, que genera una sefial especificada, que puede
retransmitirse a un actuador de direccion.

El manipulador telescopico o la grda apiladora presenta asi un denominado sistema de direccién de accionamiento
asistido. En este sistema de direccion el movimiento de direccion se transmite desde un dispositivo de entrada de
comandos de direccién de manera electrénica a la biela de direccion, transmitiéndose el valor nominal del &ngulo de
direccion especificado “por cable” en primer lugar a una electrénica de control. La electronica de control proporciona
entonces el comando de ajuste “por cable” a un actuador o actuador de direccién, que puede estar configurado
como motor de ajuste hidraulico o eléctrico y genera el movimiento de direccién en la biela de direccion. La
electronica de control procesa en este caso sefiales desde diferentes sensores. Las dos sefiales mas importantes
son el valor nominal para el angulo de direccién, que el conductor especifica para el dispositivo de entrada de
comandos de direccion y el valor real de la posicion de la biela de direccion en las ruedas traseras dirigidas, que se
obtiene del movimiento de ajuste del actuador.

Configuraciones adicionales preferidas se obtienen a partir de las reivindicaciones dependientes que siguen a la
reivindicacion principal. Asi, el dispositivo de entrada de comandos de direccién puede ser ventajosamente una
palanca de mando. En principio, también serian concebibles otros volantes “electrénicos”, tales como un disco
giratorio o similar, como dispositivo de entrada de comandos de direccion.

Segun la invencion, la unidad de calculo presenta medios con los que, en funcién de uno o varios parametros
operativos detectables puede determinarse una velocidad de direccién 6ptima. Los parametros operativos de este
tipo pueden ser, por ejemplo, la velocidad del vehiculo o la velocidad de guifiada del vehiculo.

En un manipulador telescopico, en particular una grda apiladora de la presente invencion, es especialmente
ventajoso con respecto a un sistema de direccion habitual, mecanico, que la relacion de direccion puede
seleccionarse libremente, por ejemplo, en funcién de la velocidad del vehiculo. El apoyo de la fuerza de direccién
proporcionado también puede programarse libremente. Como funcién adicional también podria estar prevista una
correccion del angulo de direccién dinamica activa que sirva para aumentar la estabilidad de la marcha.

Caracteristicas, detalles y ventajas de la invencion se explican con méas detalle mediante un ejemplo de realizacién
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representado en el dibujo. La Unica figura muestra esquematicamente un eje trasero de una grda apiladora no
representada con mas detalle, que presenta un sistema de direccion segun la invencién.

Mediante un sistema de sensores, es decir, al menos un sensor, se detecta el angulo de direccion de las ruedas
traseras dirigidas de una gria apiladora. Sin embargo, el sistema de sensores también puede registrar otras
magnitudes tales como, por ejemplo, la velocidad y la velocidad de guifiada del vehiculo del manipulador
telescopico. Simultaneamente a través de una palanca de mando, que ventajosamente sirve como dispositivo de
entrada de comandos de direccion, se especifica una especificacion de direccion, es decir, un valor nominal
correspondiente. Tanto el valor nominal, como el valor registrado por medio del sistema de sensores para la posicién
de direccién actual, asi como dado el caso aun los demas parametros se alimentan a una unidad de calculo
correspondiente, el denominado control de direccion. A partir de los parametros detectados se determina en el
control de direccién el angulo de giro deseado, la denominada especificaciéon de direccién, y se emite como sefial
correspondiente, que puede retransmitirse al actuador de direccién.

El ajuste del angulo de giro real sélo es posible dentro de un intervalo permitido. Para determinar el angulo de giro
real estan previstos uno o varios sensores (realizacion redundante).

Limitando el posible intervalo del angulo de direccién a un intervalo permitido se adapta de manera correspondiente
la velocidad de direccién y la aceleracién de direccion, es decir, al reducir el intervalo permitido del angulo de giro,
por ejemplo, al aumentar la velocidad de marcha de la gria apiladora, se reducen la velocidad de direccién y la
aceleracion de direccién. Asi se consigue que a altas velocidades el angulo de giro y la velocidad de direccién no se
conviertan en demasiado grandes.

Asi, mediante una especificacion maxima del angulo de direccion por parte del conductor por el uso de un sistema
de direccidn, de direccion asistida, puede limitarse el angulo de direccion real al angulo de direccion permitido como
maximo para la operacion de conduccion respectiva.
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REIVINDICACIONES

Manipulador telescépico, en particular grda apiladora, con un dispositivo de entrada de comandos de
direccion, al menos un sensor para detectar el angulo de direccion asi como con una unidad de calculo
unida con el dispositivo de entrada de comandos de direccion y con el al menos un sensor, que genera una
sefial especificada, que puede retransmitirse a un actuador de direccion, caracterizado porque la unidad de
célculo presenta ademas medios con los que, en funcién de uno o varios parametros operativos detectados
puede limitarse el angulo de direccion maximo permitido y pueden reducirse la velocidad de direccién y la
aceleracion de direccion.

Manipulador telescépico segun la reivindicaciéon 1, caracterizado porque como dispositivo de entrada de
comandos de direccion sirve una palanca de mando.



ES 2367306 T3

ig.

Especificacion de direccion

- > :
Medicién de la posicién de direccié‘n_ Control de direccidn

Especificacion
Sistema de de direccion
sensores -




	Primera Página

	Descripción

	Reivindicaciones

	Dibujos




