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DESCRIPCION

Asa para controlar un dispositivo de elevacién,

La presente invencién se refiere a un nuevo tipo de dispositivo para medir las fuerzas aplicadas por el operador a un
asa de control para controlar diferentes tipos de dispositivos de elevacion.

Dicho dispositivo se conoce del documento US2003/189197.
TECNICA ANTERIOR

Ya se sabe que, midiendo la fuerza vertical que esta siendo aplicada scbre un asa de control por el operador, puede
obtenerse un control eficaz del dispositivo de elevacion. Por ejemplo el documento SE 453589 desvela que dos
elementos piezoeléctricos se disponen para medir movimientos hacia arriba y hacia abajo, respectivamente, con una
envuelta externa sobre el asa de control, envuelta que constituye la propia asa. En este caso, una solucién rentable
se obtiene con dos sefiales de salida eléctricas, que son proporcionales a la fuerza hacia arriba y hacia abajo, res-
pectivamente, aplicada por el operador.

En el documento US 4.917.360 se muestra una solucién, que en principio esta construida como el docurmnento SE
453 598 pero donde la medicién de la fuerza se realiza mediante un muelle de retorne cuyo objetivo es siempre
mantener a ia envuelta externa en una “posicién inicial”, y el desplazamiento mecanico se mide mediante una hor-
quilla de lectura dptica. Esta metodologia con un sistema mecanico en forma de un muelle para volver ai inicio y un
sistema diferente para medicion siempre plantea grandes requisitos de precisién con ambos sistemas, dado que las
dos "posiciones iniciales™ de los sistemas tienen que coincidir de forma exacta.

El documento US 3.998.432 muestra un concepto completamente neumatico, donde los movimientos hacia arriba y
hacia abajo son generados por una véivula, que esta integrada en la parte del asa. La envuelta extema que constitu-
ye el asa actuara sobre una corredera, que determina si el cilindro de elevacion integrado se llenara o se vaciara de
aire. Sin embargo, el concepto tiene inconvenientes, como por ejemplo que la optimizacién de las caracteristicas de
control solamente puede realizarse mediante modificaciones mecanicas y, dado que tanto dicha corredera como el
cilindro de elevacion siempre tienen una friccidn no deseada en las juntas incluidas - o que afecta negativamente al
rendimiento total del dispositivo de elevacién,

DIVULGACION DE LA INVENGION

El objeto de la invencion es proporcionar una solucién rentable para asa de control para dispositivos de elevacion,
gue resista entomos industriales duros con un minimo de mantenimiento y calibrado. Dicho objeto se consigue
usando un tipo comparativamente nuevo de sensores de presion que, con gran precision, consiguen medir presiones
que se desvian de la presién atmosférica del orden de +10 kPa. A través del uso industrial y médico, este tipo de
sensores tiene una relacidén entre precio y rendimiento, que les hace muy dtiles en dicho contexto. El sensor esta
conectado a una cavidad en el asa de control, que esta constituida parciaimente por una membrana elastica que, a
su vez, esta conectada a la parte de asa del asa de control de tal manera que, cuando se aplica una fuerza vertical
al asa de control, una desviacidn de presion en la cavidad que esta en proporcion a la fuerza. La desviacion de pre-
sion medida por el sensor es leida por una unidad de control, que a su vez controla el dispositivo impulsor que reali-
za la propia operacion de elevacién. Entonces se obtienen una serie de ventajas en comparacion con otras técnicas
conocidas,

1. Zona muerta muy pequefia. La fuerza medible mas baja es muy pequefa, dado que el disefio como tal pemmite
una friccion muy baja en la parte movil.

2. Facil de cambiar a escala |a relacion fuerza/sefial modificando ia regién eficaz de la membrana.

3. Facil de modificar la rigidez del asa de control. Alterando el volumen de la cavidad, la longitud del recorrido pa-
ra cierta fuerza puede modificarse, que puede ser un pardmetro importante cuando debe optimizarse el rendi-
miento de todo el equipo de elevacion.

4. Sin “calibrado a cero”. Pemmitiendo que se produzca cierta fuga de la cavidad, el propio sistema tarara el peso
de |a parte de agarre movil. Por supuesto, ia fuga tiene que ser muy pequefia y al mismo tiempo compensara fas
desviaclones de presion que se derivan de variaciones de la temperatura del entorno.

5. Proteccidn sencilla contra ultraje. Una regién de medicion del orden de #1 N es deseable para este tipo de dis-
positivos de elevacion. En un entorno industrial, debe tenerse, sin embargo, en consideracién que la parte del
asa estara sometida a fuerzas del orden de 1000 N. Normaimente, el tipo de sensor de presidn que se usa en es-
te caso para la medicidn de la fuerza resiste una regidn de presién x 2 sin dafios permanentes. Por lo tanto, esto



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

ES 2408312 T3

presenta una posibilidad sencilla de introducir una limitaciérn mecanica de la posicidn del extremo, que sirt gran-
des requisitos en cuanto a precisién detiene el movimiento del asa el algun punto entre el 100 y el 200% de la
region de movimiento determinada.

Existen ciertas aplicaciones en las que la posibilidad de evitar completamente una conexion eléctrica entre el asa de
control y la unidad de controi es especialmente ventajosa. Un ejemplo es cuarido existen entornos eléctricos extre-
mos, tales como la presencia de electricidad estatica, donde un asa de control eléctrica puede resultar afectada de
mariera no deseable. Un ejemplo adicional es la industria alimentaria, donde el asa de control esta sometida regu-
larmente a tensiones graves en forma de lavado a alia presién, agua caliente, etc. Otro ejemplo mas son entorrios
explosivos, donde el uso de componentes electronicos siempre es un problema. En todos estos ejemplos, es clara-
mente mas dificil y mas caro manejar componentes electronicos sensibles en el asa de control y cableado de co-
nexién multipolar entre la funcion del asa de control de forma satisfactoria que un asa de control de acuerdo con la
invericién cort una manguera helicoidal entre el asa de control y los medios de control.

De forma bastante independiente de la aplicacién, el cableado multipolar entre el asa de control y la unidad de con-
trol con medios de contacto asociados en ambos extremos (que es |a solucién predominante) es una razdn muy
comin para paradas con dichos tipos de dispositivos de elevacion. Una manguera helicoidal es, por lo tanio, como
tal una ventaja, dado que es mas inserisible, robusta y barata.

En muchas aplicaciones, es deseable permitir que el dispositivo de agarre y el asa de contro! giren libremente con
respecto a la unidad impulsora, por ejemplo cuando la secuencia de funcionamiento implica gue el operador se
mueve alrededor en la misma direccidn, vuelta tras vuelta. La situacion descrita anteriormente con un cableado mul-
tipolar entre la unidad de control y el asa de control puede usarse solamente, por lo tanto, si un medio pivotante
multipolar {o colector de corriente) esta moniado sobre el cableado en algun punto entre el asa de contro! y la unidad
impulsora. Dicha solucion es tanto cara como un clare inconveniente en cuanto a fiabilidad. El dispositivo de la in-
vencién solamente necesita un pivote neumatico para obtener urn asa de control que gira libremente, lo cual es me-
fos caro asi como mas fiable.

Otras ventajas de la invericion seran eviderites a partir de la siguiente descripcion de realizaciones.

DESCRIPCION DE LOS DIBUJOS

La descripcién de realizaciones se realiza en referencia a los dibujos, en los que:

Lafigura1 muestra las partes de un dispositivo de elevacién cornvencional,

Lafigura2 muestra una seccién transversal de un disefio circular dei asa de control de acuerdo cori la invencion,
Lafigura3 muestra como resulta afectada el asa de control per |a fuerza hacia arriba aplicada por el operador,
Lafigurad4 muestra como resulta afectada el asa de control por la fuerza hacia abajo aplicada por el operador,
DESCRIPCION DE REALIZACIONES

En la figura 1, se muestra un dispositivo de elevacién tipico con sus partes esenciales. Una unidad impulsora (A)
esta dispuesta para elevar el asa de contro! (C) y el dispositivo de agarre (D) por medio de un cable (B). La unidad
impulsora (A) puede ser, por ejemplo, un motor eléctrico con un tambor de cable o un cilindro neumdtico con el
propésito de suministrar la fuerza de elevacion. La unidad impulsora (A) esta controlada por una unidad de control
(H). que mediante ia conexion (E) y el serisor de presion (F) esta provista de informacion sobre las fuerzas del ope-
rador que influyen en el asa de control (C).

La figura 2 muestra una seccion transversal de uri asa de cornifrol circular de acuerdo con la invencion. El cable (B)
gue sale de la unidad impulsora tiene una argolla (N) conectada al arbol pasante (K) y ademas al dispositivo de
agarre (D). De este modo, la fuerza de elevacion pasa directamente a través del asa de control mediante e! arbo!
(K). Una envuelta externa mévil esta provista alrededor de dicho arbol (K), envuelta que forma el asa (L) suspendida
en su parte inferior en un cojinete deslizante (Z) y en su parte superior eri uria membrana elastica (R) por medio de
tornillos (V") y una arandela (Q). La membrana (R) esta formada como una placa con un agujero central donde ios
bordes extermio e interno de la placa estan fijados a la tapa (O) mediante arandelas (T), (U) y tornilles (V*), (V"), que
forma una cavidad (P) entre la membrarnia (R) y la tapa (O). La cavidad (P) cambiara su volumen cuando la parte del
asa (L) y, por lo tanto, la membrana (R) sea presionada arriba o abajo. Dicho cambio de volumen da como resultado
un cambio de presién en la cavidad, presion que se mide en el sensor de presidn (F) mediante el conducto de co-
nexion (S) y la manguera de conexion (E). En |a cavidad existe otra abertura al entorno, concretamerite una abertura
{O) muy pequefia, cuyo propodsito es dejar escapar muy lentamente presion atmosférica al interior de la cavidad.
Debe entenderse que dicha abertura a la inclusion (P, S, E) también puede estar dispuesta de otra marera y
ademas en cualquier parte en conexién con el sensor de presién o la manguera (E). Al dejar escapar presion at-
mosférica de esta manera en la inclusion, los efectos de, por ejemplo, tensiones materiales en la membrana y el
peso muerto de Ia parte del asa (L) seran eliminadas por tarado automaticamente, La limitacion valida para la aber-
tura (O) es que no debe permitir la fuga de una forma tan rapida que afecte negativamente a los movimientos norma-
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les de elevacion o descenso. Si la parte del asa (L) estuviera sujeta a fuerzas hacia arriba o hacia abajo que superen
la region de medicion, las limitaciones de posicion del extremo (X} e (Y) detendrén el movimiento antes de que se
produzca cualquier dafio permanente en la membrana o el sensor de presion.

La figura 3 muestra la parte del asa (L) en su posicidn mas superior en la limitacidn de posicion del extremo (X). La
cavidad (P') tiene entonces su volumen més pequeiio v la presion detectada por el sensor de presién es la mas
elevada.

La figura 4 muestra la parte del asa (L) en su posicién mas inferior en la limitacion de posicion del extremo (Y). La
cavidad (P") tiene entonces su volumen mas grande y la presion detectada por el sensor de presion es la mas baja.

El dispositivo de agarre (D), ilustrado en este caso como un simple gancho, puede ser, en muchos casos, un meca-
nismc mas complicado con sensores y activadores de diferentes tipos. Por lo tanto, es una ventaja obvia que la
membrana (R} y la cavidad (P) estén disefiadas de modo gue un agujero pasante en e! centro del asa de control
pueda usarse para conducir cableado y/o mangueras para neumatico a su través. La ventaja es que el asa puede
agarrarse desde cualquier lado sin que molesten dicho cableado y/o mangueras, que en caso confrario deben ser
transportados por el exterior del asa.

La invencion no esta limitada a la descripcion anterior sino que puede modificarse dentro del alcance de las posterio-
res reivindicaciones. Por io tanto, debe observarse por ejemplo que el sensor de presion (F) también puede montar-
se directamente en la cavidad (P), y la conexion a la unidad de control (H) puede realizarse mediante cableado en
lugar de una manguera. También realizaciones, en las que la cavidad se dispone en un lado del &rbol (L) y, por lo
tanto, ofrece la posibiiidad de que la membrana esté disefiada sin agujero central alguno, estan dentro del alcance
del dispasitivo de acuerdo con la invencion. Tampoco es necesario que la seccion transversal del asa de control sea
circuiar, tal como se indica en los ejemplos anteriores.
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REIVINDICACIONES

1. Un dispositivo para medir las fuerzas aplicadas por un operador a un dispositivo de control {C) para accionar
un dispositivo de eievacién, dispositive de medicidn que comprende una parte de asa movit (L), que el operador
puede manipular, y una unidad de control (H) que, mediante una unidad impulsora (A), realiza el accioniamiento
vertical, caracterizado porque la parte de asa mévil (L) estd conectada mecanicamente a una membrana (R) que
encierra a unia cavidad (P) en el dispositivo de control, cavidad que esta conectada a un sensor de presion (F), sien-
do la sefial del sensor de presion usada por dicha uridad de control (H) para ajustar el movimiento vertical del dispo-
sitivo de elevacion.

2. Un dispositivo para medir fuerzas aplicadas por un operador de acuerdo con la reivindicacion 1, caracterizado
porgue la cavidad (P) esta conectada a la atmésfera circundante a través de una pequefia fuga (O).

3. Un dispositivo para medir fuerzas aplicadas por un operador de acuerdo con la reivindicacién 1, caracteriza-
do porque la cavidad (P) esta conectada al sensor de presion (F) que esta provisto adyacente a la unidad de control
{H) a través de una manguera {E).

4. Un dispositivo para medir fuerzas aplicadas por un operador de acuerdo con las reivindicaciones 1 y 3, carac-
terizado perque la manguera (E) esta provista de un pivote de tal manera que el asa de control (C) puede girar
libremente con respecto al dispositivo de elevacion (A).

5. Un dispositivo para medir fuerzas aplicadas por un operador de acuerdo con la reivindicacién 1, caracteriza-
do porque la regién dentro de la cual puede moverse la parte del asa (L), a lo largo del arbol pasante (K), esta limi-
tada por posiciones del extremo mecanicas (X, Y).
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