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DESCRIPCION

Carro elevador de poértico para la utilizacion en terminales de contenedores y para propdsitos de transporte
generales, y proceso para dirigir el mismo

[0001] La invencidn se refiere a un carro elevador de pértico para la utilizacién en terminales de contenedores y para
propositos de transporte generales, con un volante, un pedal de freno y un pedal de acelerador, por medio de cuyos
accionamientos un operador del carro elevador de poértico puede dirigir la operacién del mismo, y un mecanismo de
direccion, un mecanismo de freno y un mecanismo de dosificacion de combustible, mediante los cuales pueden
transformarse accionamientos de volante, de pedal de freno, respectivamente de pedal de acelerador, en
procedimientos de direccion, de frenado, respectivamente de dosificacion de combustible. Aparte de ello, la
invencion se refiere a un proceso correspondiente para dirigir el carro elevador de portico.

[0002] Este tipo de carros elevadores de portico, también llamados straddle carrier, es muy susceptible a volcar
debido a su forma constructiva muy alta y muy angosta. En este tipo conocido de carros elevadores de poértico, la
potencia suministrada del equipo de propulsion del carro elevador de portico se reduce por ello, con apoyo de un
ordenador, en funcién del radio actual de curva del carro elevador de pértico para impedir el vuelco; de tal manera se
le impide a un operador del carro elevador de portico acelerar el carro elevador de poértico, p. €j., en una curva de
modo tal que exista peligro de vuelco.

[0003] Sin embargo, la proteccion contra vuelco conocida del estado de la técnica, respectivamente el
correspondiente proceso conocido del estado de la técnica para el mando de un carro elevador de portico de este
tipo, no son apropiados para impedir en forma fiable un vuelco del carro elevador de pértico si durante un
desplazamiento del carro elevador de pértico por una curva se modifica el radio de la curva o se lleva a cabo un
frenado. La causa para la introduccion de sefiales de mando de este tipo podria ser, p. €j., intencion o miedo del
operador. Un carro elevador de pértico de este tipo esta dado a conocer en el documento DE 20200701615641.

[0004] Partiendo del estado de la técnica descrito previamente, la invencion se basa en el objetivo de poner a
disposicion un carro elevador de poértico para la utilizacion en terminales de contenedores y para propositos de
transporte generales, asi como un proceso para el mando de un carro elevador de pértico de este tipo, mediante el
cual pueda impedirse un vuelco del carro elevador de pértico también en situaciones extremas.

[0005] Este objetivo se consigue segun la invencion por el hecho de que el carro elevador de pértico —p. €j., su
controlador- incluye una unidad de ordenador que esta conectada, por un lado, al volante, al pedal de freno y al
pedal de acelerador, y, por otro lado, al mecanismo de direccion, al mecanismo de freno y al mecanismo de
dosificacion de combustible, en la que una posicion actual del centro de gravedad, un radio actual de curva y una
velocidad actual del carro elevador de portico son registrables en forma continua, y sobre la base de los valores
actuales registrados puede determinarse en forma continua un rango actual de estados operacionales permitidos del
carro elevador de portico, en la que puede controlarse si un estado operacional del carro elevador de pértico
solicitado por parte del operador del carro elevador de poértico por medio un correspondiente accionamiento del
volante, del pedal de freno y/o del pedal de acelerador esta dentro del rango determinado actualmente de estados
operacionales permitidos del carro elevador de portico, y mediante la cual, para el caso de que ese control tenga por
resultado que el carro elevador de pértico se pasaria a un estado operacional actualmente no permitido, las sefales
de mando ingresadas por el operador mediante el volante, el pedal de freno y/o el pedal de acelerador puedan
modificarse de modo tal que el estado operacional del carro elevador de portico solicitado por parte del operador
pueda alcanzarse lo mas rapidamente posible sin abandonar el rango, que se determina respectivamente en forma
actual, de estados operacionales permitidos del carro elevador de pértico.

[0006] En el proceso segun la invencion, en la unidad de ordenador se registra continuamente la posicion actual del
centro de gravedad, el radio actual de curva y la velocidad actual del carro elevador de portico, sobre la base de los
valores actuales registrados se determina un rango actual de estados operacionales permitidos del carro elevador de
portico, se controla si un estado operacional del carro elevador de portico solicitado por parte del operador del carro
elevador de pértico por medio de un correspondiente accionamiento del volante, del pedal de freno y/o del pedal de
acelerador se encuentra dentro del rango determinado actualmente de estados operacionales permitidos del carro
elevador de poértico, y se modifica sefiales de mando ingresadas por el operador mediante el volante, el pedal de
freno y/o el pedal de acelerador, por las cuales el carro elevador de poértico se pasaria a un estado operacional
actualmente no permitido, de modo tal que el estado operacional del carro elevador de pértico solicitado por parte
del operador se alcance lo mas rapido posible sin abandonar el rango, que se determina respectivamente en forma
actual, de estados operacionales permitidos del carro elevador de pértico.

[0007] En el célculo del rango permanentemente cambiante de estados operacionales permitidos del carro elevador
de pértico se toma como base, por consiguiente, el peso total del carro elevador de pértico incluyendo la carga que,
dado el caso, se encuentra en su medio portacarga, teniéndose en cuenta aparte de ello, en la determinacion de la
posicion del centro de gravedad del carro elevador de portico, la posicion vertical del medio portacarga incluyendo la
carga que, dado el caso, se encuentra en ése. Los cambios del estado operacional solicitados por parte del operador
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se controlan con el objeto de determinar si debido a esos cambios del estado operacional se abandonaria el rango
respectivamente actual de estados operacionales permitidos. Si este control en la unidad de ordenador da como
resultado que no se abandona el rango de los estados operacionales actualmente permitidos, se lleva a cabo el
cambio de estado operacional del carro elevador de pdrtico solicitado por parte del operador. Sin embargo, en el
caso de que aquel control de por resultado que se saldria del rango de estados operacionales actualmente
permitidos, el cambio del estado operacional del carro elevador de portico solicitado por parte del operador se lleva a
cabo soportado por ordenador y desviandose de las sefiales de mando generadas por parte del operador de modo
tal que se logra la modificacién del estado operacional del carro elevador de poértico solicitada por parte del operador,
pero el desarrollo de la modificacion se lleva a cabo de modo tal que no se saldria del rango de estados
operacionales en cada caso actualmente permitidos del carro elevador de pértico. Por consiguiente, las sefiales de
direccion, frenado y deceleracion se llevan a cabo de manera modificada, de modo que las fuerzas actuantes sobre
el carro elevador de pértico no causen que el carro elevador de portico vuelque.

[0008] En este caso, el rango de estados operacionales permitidos del carro elevador de podrtico se prefija
convenientemente por medio de su limite de vuelco, es decir, el rango de estados operacionales permitidos es aquel
rango, en el que el carro elevador de portico no vuelca.

[0009] En la determinacion del limite de vuelco del carro elevador de pértico puede tomarse convenientemente como
base un modelo fisico del mismo, teniendo por su puesto en cuenta ese modelo fisico una carga que, dado el caso,
se encuentre en el medio portacarga del carro elevador de pértico.

[0010] Al volante, respectivamente al mecanismo de direccion, del carro elevador de pértico le puede estar asignado
convenientemente un freno de direccidon que sea controlable, respectivamente se controle, mediante la unidad de
ordenador de modo tal que por el ajuste del angulo de direccioén solicitado por parte del operador no se abandone el
rango respectivamente actual de estados operacionales permitidos del carro elevador de pértico.

[0011] Segun otra forma de fabricacion ventajosa del carro elevador de portico, respectivamente del proceso para la
operacion del mismo, segun la invencion, al pedal de freno, respectivamente al mecanismo de freno, del carro
elevador de portico le esta asignada una primera valvula proporcional de presion que es controlable,
respectivamente se controla, mediante la unidad de ordenador de modo tal que por la presién de frenado solicitada
por parte del operador no se abandone el rango, que en cada caso sea actual, de estados operacionales permitidos
del carro elevador de poértico.

[0012] Convenientemente, también al pedal de acelerador, respectivamente al mecanismo de dosificacion de
combustible, le puede estar asignada una segunda valvula proporcional que es controlable, respectivamente se
controla, mediante la unidad de ordenador de modo tal que por la dosificacion de combustible solicitada por parte del
operador no se abandone el rango respectivamente actual de estados operacionales permitidos del carro elevador
de portico.

[0013] Segun la invencidon puede, por consiguiente, asegurarse en gran medida que se evite un vuelco del carro
elevador de portico, que ocurra intencionalmente o debido a una reaccién de miedo.

[0014] A continuacién, la invencién se explica detalladamente en base a una forma de fabricacién tomando como
referencia el dibujo, en cuya Unica figura se muestran a modo de principio los componentes, que son esenciales
para la presente invencion, de un carro elevador de portico.

[0015] Un carro elevador de poértico (straddle carrier) 1 tiene una forma constructiva muy alta y angosta debido al uso
al que esta destinado. Por ello, un carro elevador de pértico 1 de este tipo es muy susceptible a volcar. Debe tenerse
en cuenta en este caso también el hecho de que el carro elevador de pértico 1 se utiliza para transportar cargas con
diferentes pesos, de lo cual resulta que la posicion del centro de gravedad del carro elevador de pértico 1 no es
constante.

[0016] Para remediar la situacion también en el caso de maniobras externas de frenado, aceleracion y/o direccion
del carro elevador de pértico 1, el carro elevador de pértico 1 esta equipado con una unidad de ordenador 2. Por
supuesto que esta unidad de ordenador 2 puede estar integrada en un dispositivo de control del carro elevador de
portico 1, que por lo demas no esta representado.

[0017] En esa unidad de ordenador 2 se ingresan continuamente, como se lo muestra con flechas correspondientes
en la figura, la posicién actual del centro de gravedad (SPL), el radio actual de curva (KR) y la velocidad actual (V)
del carro elevador de pértico 1. De estos valores, la unidad de ordenador 2 determina, tomando como base un
modelo fisico del carro elevador de pértico 1, un rango respectivamente actual de estados operacionales del carro
elevador de portico 1. Este rango respectivamente actual de estados operacionales se define por el limite de vuelco
respectivamente actual que se deja determinar en base a la posicidon actual del centro de gravedad (SPL), al radio
actual de curva (KR) y la velocidad (V) actual del carro elevador de pértico 1. De este modo es posible prefijar para
cada estado operacional actual del carro elevador de poértico 1 qué maniobras de direccion, de frenado y/o de
aceleracion del mismo estan permitidas.
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[0018] Por parte de un operador del carro elevador de pértico 1 se solicita mediante un volante 3 y/o un pedal de
freno 4 y/o un pedal de acelerador 5 un determinado cambio del estado operacional del carro elevador de portico 1.
Las correspondientes solicitudes del operador son realizables mediante un mecanismo de direcciéon 6, un
mecanismo de freno 7 o bien un mecanismo de dosificacion de combustible 8.

[0019] EI volante 3, el pedal de freno 4 y el pedal de acelerador 5 estan conectados ademas a la unidad de
ordenador 2, de modo que en la unidad de ordenador estan presentes las sefiales de mando ejercidas por parte del
operador mediante el volante 3, el pedal de freno 4 y/o el pedal de acelerador 5.

[0020] En la unidad de ordenador se controla si esas sefales de mando del operador causan que el carro elevador
de pértico 1 abandone o no el rango de estados operacionales permitidos que se actualiza permanentemente. Si el
carro elevador de portico 1 se queda en el rango de estados operacionales permitidos, las sefiales de mando
ingresadas por el operador se implementan en el mecanismo de direccion 6, mecanismo de freno 7 y/o en el
mecanismo de dosificacion de combustible 8.

[0021] Si en la unidad de ordenador 2 se determina que la sefial de mando, respectivamente las sefiales de mando,
del operador causa, respectivamente causan, que se abandone el rango permanentemente actualizado de estados
operacionales permitidos del carro elevador de pértico 1, la unidad de ordenador interviene y modifica las sefiales de
mando ingresadas por parte del operador de modo tal que el estado operacional del carro elevador de portico 1, que
se solicita por parte del operador, se alcance lo mas rapidamente posible, asegurandose, sin embargo, al mismo
tiempo que no se abandone el rango permanentemente actualizado de estados operacionales permitidos del carro
elevador de pértico 1.

[0022] Para ello estan dispuestos entre el volante 3, por un lado, y el mecanismo de direccion 6, por otro lado, un
freno de direccion 9, entre el pedal de freno 4, por un lado, y el mecanismo de freno 7, por otro lado, una primera
valvula proporcional de presion 10 y entre el pedal de acelerador 5, por un lado, y el mecanismo de dosificacion de
combustible 8, por otro lado, una segunda valvula proporcional de presion 11. El freno de direccion 9 y las dos
valvulas proporcionales de presion 10, 11 también estan conectados a la unidad de ordenador 2. En la unidad de
ordenador 2 se generan sefales de correccion que se aplican al freno de direccién 5, a la primera valvula
proporcional de presion 10 y/o a la segunda valvula proporcional de presion 11. De este modo se asegura que un
cambio del estado operacional del carro elevador de portico 1 solicitado por parte del operador del mismo mediante
el volante 3, el pedal de freno 4 y/o el pedal de acelerador 5 solo se lleve a cabo de una manera que durante esta
modificacion del estado operacional no se abandone el rango respectivamente actualizado de estados operacionales
permitidos del carro elevador de pértico 1. Un vuelco del carro elevador de pértico 1 puede evitarse de este modo en
forma fiable. También esta excluido segun la invencion un vuelco del carro elevador de portico 1, que sea intencional
o resultante de una reaccién de miedo del operador.
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REIVINDICACIONES

Carro elevador de pértico para la utilizacion en terminales de contenedores y para propdsitos de transporte
generales, con un volante (3), un pedal de freno (4) y un pedal de acelerador (5), por medio de cuyos
accionamientos un operador del carro elevador de portico (1) puede dirigir la operacion del mismo, un
mecanismo de direccion (6), un mecanismo de freno (7) y un mecanismo de dosificacion de combustible (8),
mediante los cuales pueden transformarse accionamientos de volante, de pedal de freno, respectivamente
de pedal de acelerador, en procedimientos de direccién, de frenado, respectivamente de dosificacion de
combustible, caracterizado por una unidad de ordenador (2) que esta conectada, por un lado, al volante (3),
al pedal de freno (4) y al pedal de acelerador (5), y, por otro lado, al mecanismo de direccion (6), al
mecanismo de freno (7) y al mecanismo de dosificacion de combustible (8), en la que una posicién actual
del centro de gravedad (SPL), un radio actual de curva (KR) y una velocidad actual (V) del carro elevador
de portico (1) son registrables en forma continua, y sobre la base de los valores actuales registrados es
determinable en forma continua un rango actual de estados operacionales permitidos del carro elevador de
portico, en la que pueda controlarse si un estado operacional del carro elevador de portico (1) solicitado por
parte del operador del carro elevador de portico (1) por medio un correspondiente accionamiento del
volante (3), del pedal de freno (4) y/o del pedal de acelerador (5) esta dentro del rango determinado
actualmente de estados operacionales permitidos del carro elevador de portico (1), y mediante la cual, para
el caso de que ese control tenga por resultado que el carro elevador de pértico (1) se pasaria a un estado
operacional actualmente no permitido, puedan modificarse las sefiales de mando ingresadas por el
operador mediante el volante (3), el pedal de freno (4) y/o el pedal de acelerador (5) de modo tal que el
estado operacional del carro elevador de portico (1), que solicita el operador, pueda alcanzarse lo mas
rapidamente posible sin que se abandone el rango, que se determina respectivamente en forma actual, de
estados operacionales permitidos del carro elevador de pdrtico (1).

Carro elevador de pdrtico segun la reivindicacion 1, en el que el rango de estados operacionales permitidos
del carro elevador de pértico (1) esta prefijado por el limite de vuelco de ése, es decir, aquel rango, en el
que el carro elevador de pdrtico (1) no vuelca.

Carro elevador de pértico segun la reivindicacion 2, en el que en la determinacion de su limite de vuelco
puede tomarse como base un modelo fisico del carro elevador de portico (1).

Carro elevador de pdrtico segun una de las reivindicaciones 1 a 3, en el que al volante (3), respectivamente
al mecanismo de direccion (6), le esta asignado un freno de direccidon (9) que es controlable mediante la
unidad de ordenador (2) de modo tal que el rango respectivamente actual de estados operacionales
permitidos del carro elevador de pértico (1) no se abandone por el ajuste del angulo de direccion solicitado
por parte del operador.

Carro elevador de podrtico segun una de las reivindicaciones 1 a 4, en el que al pedal de freno (4),
respectivamente al mecanismo de freno (7), le esta asignada una primera valvula proporcional de presion
(10) que es controlable mediante la unidad de ordenador (2) de modo tal que el rango respectivamente
actual de estados operacionales permitidos del carro elevador de poértico (1) no se abandone por la presion
de frenado solicitada por parte del operador.

Carro elevador de poértico segin una de las reivindicaciones 1 a 5, en el que al pedal de acelerador (5),
respectivamente al mecanismo de dosificacion de combustible (8), le esta asignada una segunda valvula
proporcional de presion (11) que es controlable mediante la unidad de ordenador (2) de modo tal que el
rango respectivamente actual de estados operacionales permitidos del carro elevador de pértico (1) no se
abandone por la dosificacion de combustible solicitada por parte del operador.

Proceso para dirigir un carro elevador de portico (1), en el que se accionan un volante (3), un pedal de freno
(4) y un pedal de acelerador (5) para controlar el estado operacional del carro elevador de portico (1) y en el
que los accionamientos de volante, de pedal de freno y de pedal de acelerador se transforman mediante un
mecanismo de direccion (6), un mecanismo de freno (7), respectivamente un mecanismo de dosificacion de
combustible (8), en procedimientos de direccién, de frenado, respectivamente de dosificacion de
combustible, caracterizado porque en una unidad de ordenador (2) que esta conectada, por un lado, al
volante (3), al pedal de freno (4) y al pedal de acelerador (5), y, por otro lado, al mecanismo de direccion
(6), al mecanismo de freno (7) y al mecanismo de dosificacién de combustible (8), se registran en forma
continua una posicion actual del centro de gravedad (SPL), un radio actual de curva (KR) y una velocidad
actual (V) del carro elevador de poértico (1), sobre la base de los valores actuales registrados se determina
un rango actual de estados operacionales permitidos del carro elevador de pértico (1), se controla si un
estado operacional del carro elevador de pértico (1) solicitado por parte del operador del carro elevador de
portico (1) por medio de un correspondiente accionamiento del volante (3), del pedal de freno (4) y/o del
pedal de acelerador (5) esta dentro del rango determinado actualmente de estados operacionales
permitidos del carro elevador de poértico (1), y las sefiales de mando ingresadas por el operador mediante el
volante (3), el pedal de freno (4) y/o el pedal de acelerador (5), por medio las cuales el carro elevador de
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portico (1) se pasaria a un estado operacional actualmente no permitido, se modifican de modo tal que el
estado operacional del carro elevador de portico (1) solicitado por parte del operador se alcance lo mas
rapidamente posible sin que se abandone el rango, que se determina respectivamente en forma actual, de
estados operacionales permitidos del carro elevador de padrtico (1).

Proceso para dirigir un carro elevador de poértico (1) segun la reivindicacion 7, en el que el rango de estados
operacionales permitidos del carro elevador de poértico (1) esta prefijado, respectivamente restringido, por
su limite de vuelco actual.

Proceso para dirigir un carro elevador de pértico (1) segun la reivindicacion 8, en el que en la determinacion
del limite de vuelco del carro elevador de pértico (1) se toma como base su modelo fisico.

Proceso para dirigir un carro elevador de poértico (1) segun una de las reivindicaciones 7 a 9, en el que un
freno de direccion (9) asignado al volante (3), respectivamente al mecanismo de direccion (6), se controla
de modo tal que el rango respectivamente actual de estados operacionales permitidos del carro elevador de
portico (1) no se abandone por el ajuste del angulo de direccioén solicitado por parte del operador.

Proceso para dirigir un carro elevador de pértico (1) segin una de las reivindicaciones 7 a 10, en el que una
primera valvula proporcional de presion (10) asignada al pedal de freno (4), respectivamente al mecanismo
de freno (7) se controla de modo tal que el rango respectivamente actual de estados operacionales
permitidos del carro elevador de pértico (1) no se abandone por la presion de frenado solicitada por parte
del operador.

Proceso para dirigir un carro elevador de pértico (1) segin una de las reivindicaciones 7 a 11, en el que una
segunda valvula proporcional de presion (11) asignada al pedal de acelerador (5), respectivamente al
mecanismo de dosificacion de combustible (8), se controla de modo tal que el rango respectivamente actual
de estados operacionales permitidos del carro elevador de pértico (1) no se abandone por la dosificacion de
combustible solicitada por parte del operador.
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