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ES 2396 305 T3

DESCRIPCION
Posicionador para el agarre de contenedores

La presente invencion se refiere a un posicionador para el agarre de un contenedor segun el concepto general de la
reivindicacion de patente 1. En este caso se parte del documento US-A 3 042 227, en el que se muestra un
posicionador en cuya cara superior se han montado dos hidro motores, cada uno de los cuales acciona mediante un
engranaje comun tres aletas, cuyos brazos giratorios abrazan el contenedor por dos lados longitudinales y por un
transversal. Cada brazo giratorio tiene asignado un resorte de compresion helicoidal.

Para izar los contenedores para el transporte terrestre o maritimo se emplean los posicionadores, que cuelgan de
cables o cadenas de la grua, que los conduce a la correspondiente posicion deseada. En cada una de las cuatro
esquinas de la parte superior del contenedor se han montado, con esta finalidad, unas cantoneras con escotaduras
en forma de ranuras, en las que se alojan los pernos giratorios (twistlocks) del posicionador que luego deberan
enclavarse mediante un giro de 90°. Dado que por el movimiento de la grua el posicionador se ve sometido a fuertes
oscilaciones y a movimientos de balanceo, resulta practicamente imposible introducir los pernos giratorios(
twistlocks) en las escotaduras de las cantoneras.Teniendo en consideracion la obligada velocidad del trasbordo de
aproximadamente 30 contenedores por hora es necesario instalar, es decir, disponer de un apropiado accionamiento
de la aleta en funciones con brazos giratorios que al aplicar el posicionador sobre el contenedor, se halle en una
posicion centrada que cubra el contenedor. La fuerza necesaria para el izado centrado (“ el agarre”) del
posicionador sobre un contenedor es del orden entre 1.500 y 3.200 N. Debido a los mencionados violentos
movimientos de oscilacion del posicionador todavia todo se complica mas debido al hecho de que durante el
movimiento de agarre del posicionador para tomar el contenedor, la aleta queda expuesta a fuertes golpes, que
causan dafios sobre el accionamiento del motor y el engranaje para la conexion intermedia.

La presente invencion tiene por objeto poner a disposicion del usuario un posicionador, en el que los elementos de
accionamiento para la aleta estén configurados de forma que, por un lado ejerzan una gran fuerza de ataque en la
posicion final de agarre sobre el contenedor y por otra parte estén protegidos efectivamente contra las fuerzas
derivadas de los fuertes choques.

Para la consecucion de este complejo objetivo, segun la presente invencion, se ha previsto que el accionamiento del
motor disponga de un motor eléctrico que esté unido mediante un engranaje, preferentemente un engranaje de
rueda con dentado recto, con uno de los ejes giratorios del accionamiento del correspondiente brazo giratorio, que
esta acoplado a este brazo por un embrague amortiguador de tension y acumulador de energia.

Frente a los intentos de solucidon aplicados hasta la fecha, con el accionamiento hidraulico de la aleta o con un
accionamiento por electromotor y un engranaje de tornillo sin fin, la presente invencion presenta la ventaja, de que
por un lado se ejerce sobre el brazo de giro de la aleta un momento de giro muy elevado que alcanza hasta los
3.000 N, de modo que el posicionador pueda ser arrastrado a la posicion centrada sobre el contenedor dentro de un
tiempo méas corto. Por la otra parte, el embrague amortiguador de torsidn y acumulador de energia que
preferentemente presenta una articulacion intermedia bajo tension previa con una elasticidad como la del caucho,
apoya el movimiento de agarre y la definitiva posicion de sujecion por apriete, para lo cual simultaneamente los
golpes y choques que se produzcan por el acoplamiento del mencionado tipo constructivo pueda ser amortiguado y
no actle con riesgo de dafiar ni al accionamiento del motor ni al engranaje.

En vistas al perfeccionamiento de la presente invenciéon se ha previsto que, al brazo giratorio se le asigne un
interruptor de final de carrera para la conexion y la desconexion del electromotor en funcion del angulo de giro del
brazo giratorio. Ademas, es conveniente que, el angulo de ajuste del interruptor del final de carrera pueda regularse.

Los golpes que inciden sobre la aleta al principio del agarre impulsan al brazo giratorio fuera de su inmediata
posicion correcta de agarre, para lo cual el interruptor de final de carrera conecta de nuevo automaticamente el
electromotor y el eje de accionamiento arrastra de nuevo a la aleta a su posicion de sujeciéon, por medio de la
articulacion intermedia elastica de caucho, en donde la mencionada articulaciéon intermedia elastica es de nuevo
pretensada elevando la fuerza de apriete del brazo giratorio.

Otras caracteristicas y ventajas de la presente invencién resultan de las reivindicaciones de la patente y de la
siguiente descripcion detallada de un ejemplo de realizacion, que se representa en el plano, en donde muestran,

la figura 1, la vista de un posicionador con las aletas al aplicarse sobre un contenedor,

la figura 2, la representacion esquematica de una aleta en el momento del choque contra una cantonera del
contenedor,

la figura 3 ,la representacion ampliada, asi mismo esquemética de una aleta con el correspondiente alojamiento
segun la presente invencion en una caja de alojamiento del posicionador en su posicion final, y
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la figura 4, una representacion correspondiente a la figura 3 durante un movimiento de reajuste de la sujecion debido
a la incidencia de una carga por choque lateral sobre la aleta.

La figura 1 muestra un contenedor 10 del tipo corriente de los que se encuentran en el mercado, en cuya cara
superior se han montado cuatro cantoneras 12. Cada cantonera 12 presenta como puede verse por la
representacion en seccion ampliada, sobre su lado superior una escotadura 14 en forma de ranura, en la que debe
encajar centrado un perno giratorio o twistlock 16 de un posicionador 18, para proceder al izado del contenedor. El
posicionador 18 cuelga por medio de los cables 20 de una grua no representada en el ejemplo de realizacion, pero
en este ejemplo de realizacién si se presentan y observan cuatro cajas de alojamiento 22 montadas en las esquinas,
en las que se alojan los pernos giratorios o twistlocks 16. En cada caja de alojamiento 22 se encuentra ademas
una aleta 24, que puede girar hacia abajo con su brazo giratorio 26 alrededor del eje 28. El necesario
accionamiento del motor se ha montado también en la caja de alojamiento 22, a este efecto. Légicamente, es asi
mismo posible, disponer otras aletas 24 en los lados cortos o sobre los lados largos del posicionador 18.

Al cefiir el posicionador 18 sobre el contenedor 10 las aletas 24 giran con sus brazos giratorios 26 en la posicion final
de agarre, de modo que el posicionador 18 es llevado a la exacta posicion sobre el lado superior del contenedor,
con ello los pernos giratorios o los twistlocks 16 encajan centrados en las escotaduras 14 de las cantoneras 12. A
continuacion los twistlocks 16 se hacen girar 90°, con lo cual el contenedor 10 queda enclavado con el posicionador
18.

Durante el movimiento de agarre referido del posicionador 18 del cual , en la figura 2 se ha representado una
esquina esquematicamente, actian violentos choques debido a las fuertes oscilaciones y vibraciones sobre el
correspondiente brazo giratorio 26, que son transmitidas por la aleta 24 sobre el motor de accionamiento de la aleta
24 situado en la caja de alojamiento 22.

En las figuras 3 y 4 se observa que para evitar este inconveniente y para elevar la definitiva fuerza de ataque F de
la aleta 24 contra el contenedor 10 se emplea un embrague 30 amortiguador de torsién y acumulador de energia,
entre uno de los brazos giratorios 26 del eje de accionamiento 32 y el extremo superior 34 del brazo giratorio 26.
El eje de accionamiento 32 en la zona del embrague 30 se ha configurado a modo de eje poligonal, en el ejemplo
de ejecucion configurado como eje cuadrangular, que se ha montado sobre un engranaje de rueda de diente recto
no mostrado en la caja de alojamiento 22, unido a un electromotor tampoco mostrado en la figura.

El eje cuadrangular 32 engrana en un asiento o ajuste poligonal 36 en el extremo 34 del brazo giratorio 26, para lo
cual también este asiento 36 en el ejemplo de realizacion se ha configurado cuadrangular.

En la figura 3 en donde se muestra en situacion de descanso el embrague 30, los lados base del eje cuadrangular
32 en seccion transversal forman un espacio 36’ respectivamente con las paredes interiores situadas enfrente del
asiento cuadrangular 36, en forma de un triangulo equilatero. En cada uno de estos cuatro espacios se ha aplicado
una articulacién intermedia 38 elastica como el caucho, que es el elemento fundamental del embrague 30
amortiguador de torsion y acumulador de energia.

En las figuras 3 y 4 se aclara ademas como, en la caja de alojamiento 22 fija del posicionador 18 se ha montado un
interruptor 40 de aproximacion o de final de carrera, al que se le ha asignado, para su accionamiento un indicador
42 configurado en este caso como una clavija, que se halla separada del brazo giratorio 26. La posicién del angulo
del interruptor de final de carrera 40 en la caja de alojamiento 22 es regulable.

La figura 3 muestra la posicion de la aleta 24 al alcanzar el punto de agarre sobre el contenedor 10. El brazo
giratorio 26 de la aleta 24 se situa tras un alargamiento inicial sin fuerza de la aleta 24 alrededor de 180° en una
pared lateral del contenedor 10 con una fuerza F. En esta posicién el indicador 42 ha accionado el interruptor de final
de carrera 40, con lo cual el electromotor montado en la caja de alojamiento 22 se desconecta, cerrando el motor de
freno. El momento para la puesta en marcha del brazo giratorio 26 en el contenedor 10 es del orden de 1.700 Nm .

Ahora es alejado por fuerza de la posicion indicada en la figura 3 el brazo giratorio 26 debido a los movimientos de
oscilacion del posicionador 16 segun la figura 4, lo cual se sefiala en la figura 4 por la doble flecha S, luego el
indicador 42 abandona la zona del interruptor de final de carrera 40, lo que tiene como consecuencia que este abra
de nuevo el freno del motor y que el electromotor reajuste el angulo de giro por medio del eje cuadrangular 32.
Con ello se habran deformado las articulaciones elésticas intermedias 38, con lo cual su tensado previo y con ello
también la fuerza de sujecidon que actua sobre la aleta 24, se eleva. Luego cuando el indicador 42 alcanza de nuevo
la zona del interruptor de final de carrera 40, el electromotor se desconecta de nuevo Yy cierra el freno de motor, de
modo que el brazo giratorio 26 de la aleta 24 sostiene el contenedor 10 con una fuerza inicial mas elevada.

El mencionado proceso se repite en la practica, como maximo una vez mas, dado que en cualquier caso, el
posicionador 18 se sittio en la posicidn correcta debido a la elevada fuerza de sujecion del brazo giratorio 26.
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Las articulaciones intermedias elasticas 38 proporcionan no solo un reajuste automatico y una elevacién de la
fuerza inicial, sino también una proteccién del mecanismo y del propio motor contra las elevadisimas solicitaciones
por impacto.

Para liberar el posicionador 18 se abre de nuevo el freno del motor y el motor provisto de tension vy las aletas 24
retornando por giro alrededor de los brazos giratorios 26 a su posicidn superior de espera, segun la posicion 1. Tras
la apertura del freno del motor se liberan las articulaciones elasticas intermedias 36 apoyando con ello inicialmente
la rotacion inversa del eje de accionamiento 32.
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REIVINDICACIONES

1.Posicionador para el agarre de un contenedor por sus cantoneras (12) mediante pernos giratorios (16) montados
en el posicionador (18), cada uno de los cuales disponiendo de la correspondiente aleta orientable (24) provista de
brazos giratorios (26), que estan unidos por un engranaje reductor a un accionamiento de motor, para lo cual este
accionamiento dispone de un electromotor, que esta unido mediante el engranaje con uno de los ejes de
accionamiento giratorios (32) del correspondiente brazo giratorio (26), el cual esta acoplado por un embrague (30)
amortiguador de torsion y acumulador de energia con el brazo giratorio (26), caracterizado por que, el eje de
accionamiento en la zona del embrague (30) se ha configurado a modo de eje poligonal (32) que se acopla en un
asiento poligonal (36) del brazo giratorio (26) mediante una articulacion elastica como el caucho (38).

2.Posicionador segun la reivindicacion 1, caracterizado por que, el eje poligonal es un eje cuadrangular (32) que
mediante cuatro articulaciones pretensadas (38) encaja con el correspondiente asiento (36) de configuracion
cuadrangular del brazo giratorio (26), en donde, en situacién de reposo del embrague (30), los lados base del eje
poligonal (32) en seccién transversal con las paredes interiores situadas enfrente del asiento poligonal (36) dan lugar
a un espacio (36’) en forma de triangulo equilatero, que aloja una articulacion intermedia(38) elastica como el caucho
en estado original sin tension y sin deformaciones.

3.Posicionador segun la reivindicaciéon 1 o 2, caracterizado por que,el brazo giratorio (26) tiene asignado un
interruptor de final de carrera (40) para la conexién y desconexién del electromotor en funciéon del angulo de giro del
brazo giratorio (26).

4.Posicionador segun la reivindicacion 3, caracterizado por que, el angulo de ataque del interruptor de final de
carrera (40) es regulable

5.Posicionador segun la reivindicacion 3 o 4, caracterizado por que, el interruptor de final de carrera (40) se ha
montado sobre una caja de alojamiento (22) fijada en el posicionador (18), en la que se aloja el eje de accionamiento
(32), mientras que el brazo giratorio (26) lleva un indicador (42) que acciona el interruptor de final de carrera (40)

6.Posicionador segun cualquiera de las anteriores reivindicaciones, caracterizado por que, el engranaje reductor es
un mecanismo de rueda frontal recta.
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Fig- 1
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