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DESCRIPCIÓN

Procedimiento para el manejo de una trampilla montacargas

El presente invento se refiere a un procedimiento para el manejo de una trampilla montacargas, especialmente para 
un vehículo con una plataforma, la cual  está unida con un dispositivo para ascender/descender  a través de al 
menos un brazo portante, en cuyo caso la plataforma con el brazo portante forma un eje giratorio y dicho brazo  
portante forma un eje basculante con el dispositivo para ascender/descender, y al eje giratorio y al eje basculante 
está asignado un propulsor,  el cual  está conectado con el sistema de control,  en cuyo caso en el propulsor se 
recogen las señales que tienen la función de dirigir y/o supervisar y controlar la trampilla montacargas.

ESTADO DE LA TECNOLOGÍA

Una  trampilla  montacargas  adecuada  para  el  presente  procedimiento  está  descrita,  por  ejemplo,  en  la  WO 
2006/133964.  Esta  trampilla  montacargas  presenta  una plataforma,  la  cual  está  unida  con  un dispositivo  para 
ascender/descender a través de un brazo portante y está accionada por medio de un motor. Aunque se desea 
hacer referencia expresa a este documento, no debe entenderse como una limitación para el presente invento.

OBJETIVO

El objetivo del presente invento es crear un procedimiento de la manera anteriormente descrita para accionar una 
trampilla montacargas, con la cual se puede mejorar tanto el manejo de la trampilla montacargas como realizar  
funciones adicionales a través de dicha trampilla montacargas. Al mismo tiempo el peso de una carga encima de 
una plataforma debe ser determinado con mayor facilidad.

CONSECUCIÓN DEL OBJETIVO

La consecución del objetivo conlleva que el peso de una carga encima de una plataforma se determine en base al 
momento de los dos propulsores y a su distancia entre sí.

En  el  centro  del  presente  invento  se  encuentra  también  la  posibilidad  de  mejorar  el  manejo  de  una trampilla  
montacargas a través de la propulsión y realizar la trampilla montacargas de una forma más funcional. Es cierto, por 
ello, que se prefiere la utilización de un motor eléctrico ya que a través de la toma de corriente, al funcionar el motor  
eléctrico,  se pueden generar señales, pero sin embargo el presente invento no está limitado al uso del mismo. 
Dentro del marco del presente invento se encuentran también motores giratorios hidráulicos y neumáticos, y otros 
motores ya conocidos.  Bajo el  término propulsor  tampoco se incluyen únicamente motores,  sino también otros 
elementos  de movimientos,  con los cuales  se mueve la  plataforma,  o bien  toda  la trampilla  montacargas.  Por 
supuesto a ello pertenecen también los conocidos cilindros de presión y/o tracción. Éstos pueden ser accionados  
de forma hidráulica, neumática o eléctrica.

La primera utilización de señales de propulsión se refiere a la regulación/ajuste de la plataforma con respecto al  
vehículo después del montaje. Se piensa aquí, por ejemplo, en una regulación del plano vertical de la plataforma en 
relación a la apertura de carga del vehículo. La plataforma debe estar tan próxima al vehículo como sea posible, o 
bien cerca del borde de apertura, con el fin de cerrarlo tan estanco como posible y evitar también que golpeen 
repetidamente durante el trayecto. En este caso, por ejemplo, se puede limitar la toma de corriente a un valor pre-
determinado al cerrar la plataforma, con el cual se asegura que la plataforma cierre el agujero.
También se puede determinar una posición horizontal de la plataforma mediante señales, las cuales pueden ser  
tomadas en el propulsor. Al propulsor puede estar asignado por ejemplo un transmisor de impulsos incremental, el 
cual determina exactamente una posición de 90º con respecto a la vertical, en cuyo caso la vertical, tal y como ha  
sido descrito anteriormente, ha sido limitada previamente mediante la toma de corriente correspondiente.

Con el fin de que todo el ajuste del movimiento de la plataforma también pueda tener lugar de modo automático,  
una  función  de  aprendizaje  y  enseñanza  debe  estar  integrada  en  el  software  correspondiente  del  sistema  de 
control.

Otra idea  del  presente invento consiste  en controlar  el  funcionamiento  de la  plataforma del  modo más exacto 
posible. Para ello se ha considerado que la plataforma y el propulsor que le ha sido asignado se encarguen de una  
función de pesado.  Mediante  esta  función de pesado se calcula  el  peso  de la  cargaEn lo  que se refiere a la 
frecuencia de la carga se puede controlar entonces el funcionamiento de la plataforma. Los parámetros también 
dan indicaciones sobre la necesidad de un mantenimiento o incluso de un cambio después de un número suficiente  
de ciclos de carga en relación a la carga superada por la plataforma.

Para determinar el peso de la carga, conforme al presente invento, se determina solamente la longitud del brazo  
portante entre los dos ejes, o bien propulsor y el correspondiente momento de giro de los propulsores. Con ello se 
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realiza la determinación del peso independientemente de la distancia del peso hacia el eje de giro.

Por supuesto, todas las señales y parámetros pueden ser almacenados dentro de un chip de memoria en el sistema 
de control y, en cuanto se desee, también pueden ser representados de formas gráficas e incluso ser evaluados 
gráficamente.

Otra ventaja del propulsor tiene lugar especialmente en el caso de que se utilice un motor eléctrico. En el caso de  
un motor eléctrico se puede utilizar su característica de marcha rápida para una apertura rápida de la plataforma y 
para el funcionamiento en ralentí.  De este modo se ahorra sustancialmente tiempo. En este caso, sin embargo,  
cada una de las diferentes posiciones puede ser alcanzada de forma extraordinariamente exacta a diferencia de 
cuando se usa una propulsión hidráulica.

Pero esto no significa que el presente invento esté limitado a tracción delantera. Por ejemplo, la determinación del 
peso  en  base  al  momento  también  es  posible  con  otros  motores,  aunque  con  un  mayor  gasto.  Es  el  caso  
especialmente de los motores servo, como por ejemplo motores hidráulicos.

Las correspondientes señales de propulsión también pueden ser utilizadas para la supervisión de seguridad de la 
plataforma. Para ello, no solamente se ha previsto asignar a la plataforma un sensor de movimiento, un sensor de 
ultrasonido o un sensor de temperatura, sino controlar también con la máxima exactitud posible la toma de corriente  
de  un  motor  eléctrico  en  su  funcionamiento  de  descenso.  Durante  este  proceso  de  descenso  se  produce  un 
aumento en la toma de corriente, lo cual es un indicio de que un obstáculo, por ejemplo una persona, se encuentra  
en medio del recorrido. En este instante puede pararse inmediatamente el descenso, en cuyo caso el proceso de 
parada no puede ser suprimido sino manualmente por una persona .

Preferiblemente,  el  manejo  de  la  trampilla  montacargas  conforme  al  invento  debe  realizarse  a  través  de  una 
pantalla táctil, en cuyo caso se suprime el habitual hardware operativo ya conocido.

DESCRIPCIÓN DE FIGURAS

Otras ventajas,  características y detalles del  presente invento resultan de la siguiente descripción de ejemplos 
preferidos  de  ejecución,  así  como  también  del  dibujo;  el  cual  muestra  en  su  única  figura  una  vista  lateral  
representada esquemáticamente de una trampilla montacargas conforme al invento. Para simplificar la descripción 
de esta trampilla montacargas se hace referencia a la WO2006/133964. En este caso la trampilla montacargas 
posee dos ejes giratorios A, B, a cada uno de los cuales está asignado un motor 1, o bien 2. A continuación del eje  
A con el motor 1 se encuentra un brazo portante 3, el cual también puede ser realizado de varias piezas. Dicho 
brazo sujeta en el otro extremo el eje B, al cual está asignado el motor B. Por ejemplo, el motor 2, al igual que el  
motor 1, puede estar integrado en el eje B, o bien en el A. A través del motor 2 se gira una plataforma 4, mientras el  
motor 1 gira toda la unidad que consiste en el brazo portante 3, el eje B y la plataforma 4.

Una longitud de brazo portante K se determina entre los ejes A y B. Además, una carga 5 mantiene una distancia 
de carga a desde el eje B. La carga 5 se encuentra encima de la plataforma 4.

Además, a cada uno de los motores 1 y 2 están asignados dispositivos, con los cuales se puede determinar sus 
momentos. Éstos se identifican con M1 y M2 y son conducidos hacia una unidad de evaluación como señales. 
Además, la carga 5 presenta un peso P. A mayores actúa un peso P1 del eje B.

El  objetivo es,  entonces,  determinar  el  peso P de la carga 5,  lo que se consigue por medio de las siguientes 
fórmulas:

M1 = P (K +a)

M1 = PK + Pa

Pa = M1 – PK

a = M1 – PK
           P

M2 = P a

a = M2
       P
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M2 = M1 - PK
 P          P

M2 = M1 – PK

M1 = M2 + PK

PK = M1 – M2

P = M1 – M2
           K

Esto significa que para la determinación del peso únicamente hacen falta los momentos M1 y M2 de los motores y  
la longitud del brazo portante K. Es por ello que la determinación del peso de la carga 5 tiene lugar de una forma 
totalmente independiente de la distancia a de la carga desde el eje B. De esta manera un operario ya no necesita 
tener en cuenta esta distancia de carga, lo que es una ventaja sustancial del invento.

Lista de números de referencia

1 Motor 34 67
2 Motor 35 68
3 Brazo portante 36 69
4 Plataforma 37 70
5 Carga 38 71
6 39 72
7 40 73
8 41 74
9 42 75
10 43 76
11 44 77
12 45 78
13 46 79
14 47
15 48
16 49 A Eje
17 50 B Eje
18 51 K Longitud del brazo portante
19 52 M1 Momentos
20 53 M2 Momentos
21 54
22 55
23 56 P Peso
24 57 P1 Peso
25 58
26 59
27 60
28 61
29 62
30 63
31 64
32 65
33 66
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REIVINDICACIONES

1.  Procedimiento  para  el  manejo  de  una  trampilla  montacargas,  especialmente  para  un  vehículo  con  una 
plataforma (4), la cual está unida con un dispositivo para ascender/descender a través de al menos un brazo 
portante (3), en cuyo caso la plataforma (4) con el brazo portante (3) forma un eje giratorio (B) y dicho brazo  
portante (3) forma un eje basculante (A) con el dispositivo para ascender/descender, y al eje giratorio (B) y al eje 
basculante 8 (A) está asignado un propulsor (1, 2), el cual está conectado con el sistema de control, en cuyo  
caso en el propulsor (1, 2) se recogen las señales que tienen la función de dirigir y/o supervisar y controlar la  
trampilla montacargas, caracterizado en que, se calcula un peso (P) de una carga (5) encima de la plataforma 
(4) en base al momento (M1, M2) de los dos propulsores (1, 2) y la distancia (K) entre ellos.   
2. Procedimiento conforme a la reivindicación 1, caracterizado en que después de la instalación tiene lugar un 
reglaje/ajuste de la plataforma (4) con respecto al vehículo y/o con respecto a una zona plana para descender 
por medio de las señales del propulsor a través del control.
3. Procedimiento conforme a la reivindicación 2, caracterizado en que una función de enseñanza/aprendizaje 
estará integrada en la programación del sistema de control.
4. Procedimiento conforme con una de las reivindicaciones 1 hasta 3, caracterizado en que a partir del consumo 
de la corriente por parte de un motor eléctrico (1, 2) se cierra una posición de la plataforma (4).
5. Procedimiento conforme con al menos una de las reivindicaciones 1 hasta 4, caracterizado en que al menos 
un parámetro de carga, especialmente la frecuencia de la carga y el peso de las cargas, serán grabados en una 
memoria y, si es preciso, evaluados gráficamente.  
6.  Procedimiento  conforme  con  al  menos  una  de  las  reivindicaciones  1  hasta  5,  caracterizado  en  que  el  
propulsor (1, 2) será utilizado con propiedades de alta velocidad, al menos al abrir la plataforma (4) o en el caso  
de que el funcionamiento se realice en vacío.
7.  Trampilla  montacargas,  especialmente  para  vehículos,  con  una  plataforma  (4),  especialmente  para  un 
vehículo con una plataforma (4), la cual está unida con un dispositivo de ascender/descender a través de al 
menos un brazo portante (3), en cuyo caso la plataforma (4) con el brazo portante (3) forma un eje giratorio (B) y 
el brazo portante (3) con el dispositivo de ascender/descender forma un eje basculante (A) y al eje giratorio (B) y 
al eje basculante 8 (A) está asignado un propulsor (1, 2), el cual  está conectado con el sistema de control, 
caracterizado en que cada propulsor (1, 2) está conectado con un dispositivo para calcular el momento (M1, M2) 
de la propulsión (1, 2), y en cuyo caso la detección de la carga (5) colocada encima de la plataforma (4) tiene  
lugar conforme con al menos una de las reivindicaciones 1 hasta 6.
8. Trampilla montacargas conforme a la reivindicación 7, caracterizada en que el propulsor es un motor (1, 2) en  
funcionamiento eléctrico.
9. Trampilla montacargas conforme con una de las reivindicaciones 7 u 8, caracterizada en que el propulsor (1, 
2) está integrado en el eje giratorio (B) y/o en el eje basculante (A).
10. Trampilla montacargas conforme con una de las reivindicaciones 7 hasta 9, caracterizada en que encima, al  
lado o en la plataforma (4) está previsto una marca y/o un dispositivo para fijar una distancia (a) definida de la  
carga (5) con respecto a una referencia predeterminada.
11. Trampilla montacargas conforme con al menos una de las reivindicaciones 7 hasta 10, caracterizada en que 
el manejo del sistema de control se realiza a través de una pantalla táctil. 
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REFERENCIAS CITADAS EN LA DESCRIPCIÓN

La lista de referencias citada por el solicitante lo es solamente para utilidad del lector, no formando parte de los  
documentos de patente europeos. Aún cuando las referencias han sido cuidadosamente recopiladas, no pueden 
excluirse errores u omisiones y la OEP rechaza toda responsabilidad a este respecto.

Documentos de patente citados en la descripción

• WO 2006133964 A [0002] [0016]

7

5

 


	Primera Página
	Descripción
	Reivindicaciones
	Dibujos

