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DESCRIPCION
Dispositivo sensor, dispositivo de ajuste y aparato de trabajo

La invencioén se refiere a una maquina de trabajo con un brazo de extension y con un dispositivo sensor para la
determinacion de la posicion del brazo de extension, con un brazo de seguimiento y un sensor de posicion, actuando
el brazo de seguimiento conjuntamente con el brazo de extensién y con el sensor de posicién de tal manera que el
sensor de posicion puede determinar una posicion angular del brazo de extension.

En aparatos o vehiculos de trabajo, por ejemplo en cargadores o excavadoras de cuchara hacia abajo, ha de
mantenerse manualmente la altura y el angulo, o bien en general la posicién de un medio de trabajo, estimada
visualmente, en una zona aproximadamente constante. Esto es fatigoso para una operario normal. En otros aparatos
de trabajo, o bien vehiculos, las distintas posiciones, es decir, alturas y posiciones angulares de los medios de
trabajo, estan ajustadas previamente de fabrica, a fin de permitir que el medio de trabajo pueda ser llevado
automaticamente a determinadas posiciones, cuando el operario da la orden para ello, por ejemplo a través de
apretar un pulsador, un movimiento de un mango, o bien otro movimiento sencillo. En otros aparatos de trabajo, o
bien vehiculos, las posiciones de descarga del medio de trabajo pueden modificarse o ajustarse a través de un
operario desde el interior o el exterior de una cabina.

El documento US-A-4.015.729 muestra un sistema automatico de control para una excavadora de cuchara hacia
abajo, con una cuchara prevista en un brazo de extension. El sistema de control presenta medios para la
determinacioén del brazo de extension, con un potenciémetro que esta unido con el brazo de extensién a través de un
varillaje.

El documento US-A-4.499.541 muestra un dispositivo sensor con un potencidmetro para la determinaciéon de la
desviacion de la vertical de la posicion angular de un brazo de extension de una carretilla elevadora.

El problema que se plantea la invencién se observa en que los dispositivos de sensores de ese tipo, dispositivos de
ajuste, y maquinas de trabajo, son complejas y/o caras utilizando ese tipo de dispositivos de ajuste y/o dispositivos
de sensores, y requieren varillajes complejos y/o ajustes mediante un operario.

Este problema se resuelve mediante la ensefianza de la reivindicacion de patente, siendo mencionadas en las otras
reivindicaciones otras caraceristicas ventajosas perfeccionadas de la solucion.

Se propone una maquina de trabajo con un brazo de extensién y con un dispositivo sensor para la determinacion de
la posicion del brazo de extension, con un brazo de seguimiento y un sensor de posicion, actuando el brazo de
seguimiento conjuntamente con el brazo de extension y con el sensor de posicion, de tal manera que el sensor de
posicion puede determinar una posicion angular del brazo de extensién, con un dispositivo de muelle que somete al
brazo de seguimiento a una carga de tal forma que éste permanece constantemente en contacto con el brazo de
extension, al menos durante el funcionamiento.

El sensor de posicién puede estar configurado especialmente como un sensor electronico que esta unido con el
brazo de extension, directamente o indirectamente, preferentemente de forma mecanica, por ejemplo a través de
palancas, o bien especialmente a través del brazo de seguimiento. En el caso del sensor de posicién, puede tratarse
de un potenciémetro, o bien el sensor de posicién puede presentar un potencidmetro.

La maquina de trabajo presenta preferentemente un dispositivo de ajuste. Segun una configuracion preferida, un
dispositivo de ajuste para un posicionamiento principalmente por lo menos automatico de un brazo de extension y/o
un medio de trabajo unido al brazo de extensién, por ejemplo una cuchara excavadora, una pala excavadora, una
horquilla de una maquina de trabajo, especialmente de un vehiculo de trabajo, puede presentar un dispositivo sensor
de tal tipo que el mismo presente un montaje simplificado y una maniobrabilidad mejorada.

El dispositivo de ajuste puede presentar al menos un medio de ajuste, preferentemente del tipo de una palanca
accionable, en especial manualmente, con al menos una posiciéon de enclavamiento, mediante el cual pueda
posicionarse el brazo de extension, al menos un medio de accionamiento, preferentemente un conmutador, y una
unidad de memoria que al accionar el medio de accionamiento almacene al menos un primer valor emitido por el
dispositivo sensor, y que corresponda a la posicion del brazo de extension en ese momento, y que el dispositivo de
ajuste lleve al brazo de medicién al menos a una posicion correspondiente al primer valor almacenado, cuando el
medio de ajuste ocupe su posicion de enclavamiento.

Segun un perfeccionamiento de la invencion, el dispositivo de ajuste puede liberar al medio de ajuste de su posicion
de enclavamiento cuando el brazo de extensién alcance la posicién correspondiente al valor almacenado.

Si el dispositivo de ajuste presenta una instalacion de procesamiento de datos, esta puede actuar de forma
combinada con el medio de ajuste, de tal forma que el mismo, dependiendo de al menos una sefial proporcionada
por la instalaciéon de procesamiento de datos, pueda abandonar su posiciéon de enclavamiento, o bien la misma sea
liberada.
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Puede estar previsto que la instalacion de procesamiento de datos calcule una altura de trabajo del medio de trabajo
basandose en el valor y en una distancia del medio de trabajo hasta el centro de rotacién del barazo de extension,
que estén previstos en la instalacion de procesamiento de datos medios para la introduccién de la altura del medio
de trabajo, y que, debido a esa introduccion, se calcule especialmente la posicion del brazo de extension, y se
memorice un valor correspondiente.

Si ademas esta previsto un dispositivo de visualizacion, el mismo puede visualizar al menos la introduccion y/o al
menos el valor memorizado. Ese dispositivo de visualizacion puede estar, por ejemplo, integrado en un dispositivo
de visualizacién previamente existente, o estar previsto de forma separada.

En el caso de la maquina de trabajo, puede tratarse también de una maquina de trabajo estacionaria. La maquina de
trabajo puede ser por ejemplo un equipo o un vehiculo para la construccion, por ejemplo del tipo de un cargador, una
excavadora, o también una grua, una maquina de trabajo agricola o industrial, como por ejemplo un tractor con un
brazo de extensién, un cargador frontal, una excavadora de cuchara, o también un cargador telescépico, o bien
cualquier maquina de trabajo configurada adecuadamente. Una maquina de trabajo de ese tipo pued presentar uno
o varios brazos de extension. El/los brazos de extensién puede/n estar unidos a la maquina de trabajo de forma
permanente, o bien de forma desmontable.

El brazo de extensién puede estar conectado de forma giratoria por un extremo, directa o indirectamente, con un
medio de trabajo, y por otro extremo, directa o indirectamente, con un soporte en un bastidor de la maquina de
trabajo, o bien del apoyo previsto de la maquina de trabajo, preferentemente alrededor de al menos un eje
principalmente horizontal. En el caso del medio de trabajo, puede tratarse por ejemplo de una/s cuchara de
excavadora, pala de excavadora, una horquilla, un dispositivo de transporte, etc.

Un procedimiento para el posicionamiento automatico de un brazo de extension de una maquina de trabajo de ese
tipo determina mediante el dispositivo sensor al menos una posicion, o bien una posicién angular o de rotacién del
brazo de extension, memoriza al menos una posicién determinada a través del dispositivo sensor, preferentemente
mediante el dispositivo de ajuste o bien mediante una unidad de control o de memorizacion del dispositivo de ajuste,
y mueve el brazo de extension preferentemente al menos a esa posicion memorizada, cuando el medio de
accionamiento o bien la palanca accionable esté en su posicién de enclavamiento, o bien se lleve a la misma, o se
haya llevado a la misma.

De esa manera se pone a disposicion un dispositivo sensor, un dispositivo de ajuste y una maquina de trabajo cuya
manipulaciéon sea menos fatigosa para un operario, y/o que sea sencilla y barata. Mediante el dispositivo sensor y/o
el dispositivo de ajuste puede seguirse, o bien determinarse de forma simplificada la posicién de un brazo de
extension. Para ello se ha previsto un sensor angular que presenta un brazo de seguimiento bajo la presion de un
muelle, el cual esta, o bien es sostenido en contacto constante, o bien en todas las posiciones, con el brazo de
extension. El brazo de seguimiento bascula cuando varia la posicion del brazo de extension, y provoca una
modificacion de un valor eléctrico caracteristico de un dispositivo mecanico, por ejemplo un potencidmetro. Esta
modificacién del valor eléctrico caracteristico se transmite a un dispositivo de procesamiento de sefales, o a un
ordenador de a bordo, como por ejemplo una unidad de control de armazén o bien una unidad de control, y/o a un
operario. Tras la determinacion electrénica de la posicién, o bien de la situacion del brazo de extension, es posible
determinar diferentes posiciones, por ejemplo una posicion de descarga, posicion (es) de excavacion o de
transporte, solamente a través de una simple pulsaciéon de un botén de un conmutador, en el caso de las alturas
deseadas del brazo de extensidon. Un medio de ajuste, especialmente una palanca de accionamiento, puede
utilizarse por un operario a fin de accionar al brazo de medicién desde una plataforma del operario, o bien desde una
cabina. Un medio de ajuste de ese tipo presenta preferentemente, de modo conocido, al menos una posiciéon de
inmovilizacién, o bien de enclavamiento. El brazo de extension puede ser llevado automaticamente a un posicion
ajustada o memorizada, al llevarse el medio de ajuste a esa posicion de inmovilizacién. Si el brazo de extension ha
alcanzado esa posicion, la cual se corresponde von el valor memorizado, la unidad de control transmite una sefial a
fin de liberar al medio de ajuste de su posicidon de inmovilizacién, y posibilitarle un regreso a una posiciéon neutral. De
esa forma se detiene el movimiento del brazo de extension en el caso de una liberacion del medio de ajuste.

Un dispositivo sensor y/o de ajuste de ese tipo es muy sencillo, y no requiere un sistema de varillaje entre el sensor
y el brazo de mediciéon, como es usual en los sistemas conocidos. De esa forma puede montarse el dispositivo
sensor sobre la maquina de trabajo con un esfuerzo minimo en modificaciones, ya que esta unido fijamente con una
zona del vehiculo, y se conecta con el dispositivo de ajuste mediante cables, o bien sin cables. Una tranmision de
los valores a la unidad de control puede alcanzarse através de cables eléctricos flexibles, o bien sin cables
mediante ondas eléctricas.

En el dibujo se ha representado un ejemplo de ejecucion de la invencién descrito mas detalladamente a
continuacién. Se muestra:

Fig. 1 una maquina de trabajo con un brazo de extension,

Fig. 2 una representacion en perspectiva de una seccion del brazo de extension conectado a la maquina de
trabajo, en una posicién elevada,
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Fig. 3 una vista lateral segun la figura 2,
Fig. 4 una representacion segun la figura 3, en la que el brazo de extensién se encuentra en una posicion bajada,

Fig. 5 una representaciéon aumentada de un dispositivo de captacion para la determinacion de la posicion del
brazo de extension, en estado de desmontado de la maquina de trabajo,

Fig. 6 una representacion del dispositivo de captacion visto desde delante,
Fig. 7 una representacion en despiece del dispositivo de captacion, y
Fig. 8 un ejemplo de ejecucion del esquema de funcionamiento de la invencion.

La figura 1 muestra una maquina de trabajo en la forma de un vehiculo de construccion, en el cual puede encontrar
utilizacion la presente invencion. En el caso de la maquina de trabajo representada en la figura, se trata de una
cargadora con direccion pivotante, accionada a las cuatro ruedas y con una carroceria 10 del vehiculo, la cual
presenta una zona delantera 100 del vehiculo, la cual esta unida de forma pivotante con una zona posterior 200 a
través de apoyos verticales 220 de pivotamiento, siendo guiada la maquina de trabajo, de forma conocida, a través
de un pivotamiento de la zona 100 delantera respecto a la zona posterior 200. Las zonas delantera y trasera 100 y
200 estan dispuestas respectivamente sobre ruedas accionables delanteras 101 y ruedas accionables traseras 201.
En la zona trasera del vehiculo esta prevista una plataforma 210 del conductor, la cual esta colocada principalmente
encima de los apoyos 220 de pivotamiento. La zona delantera 100 del vehiculo presenta un soporte 120 con una
zona derecha 120a del soporte y una zona izquierda 120b del mismo. Las ruedas de accionamiento 101 y 201
desplazan a la maquina de trabajo sobre el suelo, y son accionadas de la forma ya conocida.

En la zona delantera 100 del vehiculo se ha colocado un brazo 110 de extension, el cual presenta los
correspondientes brazos salientes primero 110a y segundo 110b. Los brazos salientes primero y segundo 110a y
110b esta unidos a un tubo transversal 111, el cual esta soldado tanto con el primer brazo saliente 110a como
también con el segundo brazo saliente 110b. Una zona final posterior del brazo 110 de extension esta colocada
sobre el soporte 102 mediante rodamientos radiales 125, y una cuchara cargadora, o bien un medio 115 de carga
esta colocado mediante rodamientos radiales 116 en una zona final anterior del brazo 110 de extension. El brazo
110 de extension es girado alrededor de los rodamientos radiales 125 mediante cilindros elevadores hidraulicos (no
mostrados).

La figura 2 muestra, a titulo de ejemplo, una forma de ejecucion de un dispositivo de determinacion de la posicion
del brazo de extension 110 segun la invencion, el cual es denominado a continuacion como dispositivo sensor 300,
que esta previsto en el soporte 120. Segun esta forma determinada de ejecucion, el dispositivo sensor 300 esta
colocado en una pared lateral 121 del brazo de extensién 120 mediante tornillos 301. En esta forma determinada de
ejecucion, un brazo 312 de seguimiento, sometido a la fuerza de un muelle, es comprimido contra la parte inferior del
primer brazo saliente 110a, de forma que el brazo 312 de seguimiento ejerce una presion contra el primer brazo
saliente 110a en todas las posiciones de giro. De esta manera, y segun esta forma de ejecucion, el brazo 312 de
seguimiento, sometido a la fuerza de un muelle, se apoya en todas las posiciones de rotacién del brazo de extension
110 sobre la parte inferior del primer brazo saliente 110a, sin que tuviese que estar colocado para ello fisicamente
sobre el brazo de extension 110, y sin ocasionar el esfuerzo relacionado con ello.

La figura 5 muestra, a titulo de ejemplo, una forma de ejecucion del dispostivo sensor 300 segun la invencion. Como
esta representado en la figura 5, el dispositivo sensor 300 presenta un soporte 309 del sensor, una ensambladura
310 del seguidor, y una ensambladura del potenciémetro, o bien un sensor 306 de posicion.

El soporte 309 del sensor presenta una primera zona 302 y una segunda zona 303, estando fijamente unidas la
primera y la segunda zona 302, 303 entre si mediante tornillos 304a y tuercas 304b. La primera zona 302 presenta
una zona de conexién 302a en forma de L y una zona de conexion 302b en forma de C. La zona de conexion 302a
en forma de L presenta dos escotaduras 301a para la sujecion del conjunto del dispositivo sensor 300 a la pared
lateral 121 del soporte 120, mediante los tornillos 301. Ademas, la zona presenta dos escotaduras 304a para colocar
la primera zona 302 sobre la segunda zona 303 mediante los tornillos 304a y las tuercas 304b. La cona de conexion
302b en forma de C presenta dos escotaduras 307a para colocar el sensor de posiciéon 306 mediante contratuercas
306¢e y tornillos 306c, y una tercera escotadura 306j para permitir el paso de un eje 316 a través de una pared de la
zona 302b en forma de C, y en el potenciémetro 306b. Por ultimo, la zona 302b en forma de C presenta una
escotadura 320a para perno de anclaje para colocar una ensambladura inferior 320 de perno de anclaje.

La segunda zona den conexién 303 presenta dos escotaduras 304b para la sujecion de la primera zona 302 a la
segunda zona 303. La segunda zona 303 presenta ademas dos escotaduras adicionales 315a y 316a. En la
segunda zona 303 esta previsto un dispositivo de tope 315 en la escotadura 315a, a fin de limitar el movimiento de
rotacion del brazo 312 de seguimiento. En la escotadura 316a, y en la direccion de una primera zona final del eje
316 de la ensambladura 310 del seguidor, se ha engastado un rodamiento 310a del eje, a fin de mejorar el
movimiento de rotacion del eje 316, y a fin de limitar un movimiento axial de un soporte 318 de resorte. A lo largo del
rodamiento316 se han previsto arandelas 317 a cada lado del soporte 318 del muelle. Una primera zona final del
brazo 312 de seguimiento esta engastada sobre el eje 316 en un lugar junto al soporte 318 del muelle sobre el eje
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316. Un anillo de seguridad esta dispuesto en una ranura 316a en la direcciéon de una segunda zona final del eje
316, a fin de asegurar a las arandelas 317 y al soporte 318 del muelle, asi como para limitar un movimiento axial del
eje 316. Una primera zona final de un muelle de torsién, o bien de un muelle 314, esta anclado a un perno 320 de
anclaje, mientras que una segunda zona final del muelle 314 empuja al brazo 312 de seguimiento contra un lado
inferior del primer brazo de extensién 110a, y lo somete alli a una carga. En una segunda zona final del brazo de
extension 312 esta prevista una ensambladura 313 de rodillo, la cual presenta un rodillo 313a y un rodamiento 313d,
asi como también un tornillo 313b y una contratuerca 313c, a fin de limitar cada movimiento del rodillo 313a y del
rodamiento 313d respecto al tornillo 313b, con la excepcién de un movimiento de rotacion.

La ensambladura 310 del seguidor presenta el brazo de seguimiento 312, el muelle 314, el eje 316a, el rodamiento
310a del eje, varias arandelas 317, el anillo de seguridad 330 y el soporte 318 del muelle.

En la zona de apoyo 320b en forma de C esta colocada un ensambladura de potencidometro, o bien un sensor 306
de posicion, el cual presenta una zona 306a del soporte y una zona del sensor, o bien un potenciometro 306b. La
zona 306a del soporte y el potenciometro 306b estan colocados en zonas laterales contrapuestas 302c de la zona
302 de alojamiento en forma de C mediante tornillos 306c, arandelas 306d y contratuercas 306e. En la
ensambladura del sensor 306 de posicion se colocan arandelas de goma 302f entre la zona lateral 302c y el
potenciémetro 306b, como junta contra las influencias del medio ambiente. En el montaje del conjunto del dispositivo
sensor 300, la segunda zona final del eje 316 se prolonga a través de una escotadura 306g en la zona 306a de
sujecion, y en una escotadura 306h en el potenciémetro 306b, donde, de forma conocida, es sujetado en un rotor
normal (por ejemplo mediante una unién con muelle de ajuste), de tal forma que de una modificacion del angulo del
eje 316 resulta una modificacion proporcional de la resistencia del potenciémetro 306b.

Como esta representado en la figura 8, la sefal emitida por el dispositivo sensor 300 es transmitida a través de
conductores eléctricos, o bien sin cables mediante ondas electromagnéticas, a un chasis,o bien a una unidad de
control en bastidos, o a una unidad de control 500. Un primer interruptor basculante, o bien un primer medio de
accionamiento 601, y un segundo interruptor basculante, o bien un segundo medio de accionamiento 602, son
activados mediante pulsacion. Tras una activacion, el accionamiento del primer medio de accionamiento 601, y/o
del segundo medio de accionamiento 602, transmite una sefal de corta duracién a la unidad 550 de control, la cual
origina que la unidad de control 500 almacene el valor actual de la sefial del dispositivo sensor 300. La unidad de
control 500 compara entonces la sefial almacenada mediante un memorizador de sefales, o bien mediante una
unidad 510 de memoria, con la sefial emitida por el dispositivo sensor 30, y emite a su vez una sefial para liberar
una palanca de control, o bien un medio 700 de ajuste, de una posicién de enclavamiento o bien de una posicion de
inmovilizacion, cuando la sefial memorizada se corresponde aproximadamente con la sefial emitida. La unidad de
control 500, o bien la unidad de almacenamiento 510, esta para ello en condiciones de almacenar otro valores
establecidos, es decir, después de que haya memorizado un valor para el primer medio 601 de accionamiento,
puede memorizar otro valor para el segundo medio 602 de accionamiento. De ese forma pueden coexistir en la
unidad de control 500, o bien en la unidad de almacenamiento 510, valores de la posicion de descarga del brazo de
extension y valores de la posicion de transporte del mismo, con lo que se incrementa la comodidad y sencillez de
manejo del aparato de trabajo.

Una vez que se ha descrito la forma de ejecucion mostrada, se hace evidente que pueden ser realizadas distintas
modificaciones sin abandonar el campo de proteccion de la invencién tal como el mismo se decribe a través de las
reivindicaciones siguientes. Es posible por ejemplo calibrar un potenciémetro rotativo, o bien un dispostivo digital con
un lector de posicién, con el potenciometro 306 b, de tal forma que la posicién pueda ser elegida o introducida por un
operario antes de que el brazo de extension sea llevado a esa posicion.
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Reivindicaciones

. Maquina de trabajo, especialmente un vehiculo de trabajo preferentemente autopropulsado, con un brazo de

extension (110) y con un dispositivo sensor (300) para la determinacion de la posicion del brazo de extension
(110), con un brazo de seguimiento (312) y un sensor (306) de posicion, actuando el brazo de seguimiento (312)
conjuntamente con el brazo de extension (110) y con el sensor (306) de posicion de tal manera que el sensor de
posicion (306) puede determinar una posicién angular del brazo (110) de extensién, caracterizada por un
dispositivo de muelle (314) el cual actia cargando al brazo de seguimiento (312) de tal manera que éste
permanece permanetemente en contacto con el brazo de extension (110) al menos durante su funcionamiento.

Maquina de trabajo segun la reivindicacion 1, caracterizada porque el sensor de posicion (306) es un sensor
electroénico, el cual esta unido directamente o indirectamente, preferentemente de forma mecanica, con el brazo
de extension (110), y/o esta configurado especialmente en la forma de un potenciometro (206b), o bien presenta
un potenciémetro (206b).

. Maquina de trabajo segun la reivindicacion 1 o 2, caracterizada por un dispositivo de ajuste para el

posicionamiento, por lo menos fundamentalmente automatico, de al menos el brazo de extensién (110) y/o un
medio de trabajo (115) unido al brazo de extension (110).

Maquina de trabajo segun la reivindicacion 3, caracterizada porque el dispositivo de ajuste presenta al menos
un medio de ajuste (700), preferentemente del tipo de una palanca accionable, en especial manualmente, con al
menos una posicion de enclavamiento, mediante el cual pueda posicionarse el brazo de extension (110), al
menos un medio de accionamiento (601, 602), preferentemente un conmutador, y una unidad de memoria (510)
que al accionar el medio de accionamiento (601, 602) almacene al menos un primer valor emitido por el
dispositivo sensor (300), y que corresponda a la posicion del brazo de extensién (110) en ese momento, y que el
dispositivo de ajuste lleve al brazo de medicion (110) al menos a una posicidon correspondiente al primer valor
almacenado, cuando el medio de ajuste (700) ocupe su posicién de enclavamiento.

Maquina de trabajo segun la reivindicacion 4, caracterizada porque el medio de ajuste (700) es liberado de una
posicion de enclavamiento cuando el brazo de extension (110) alzanza la posicion correspondiente al valor
memorizado.

Maquina de trabajo segun una o varias de las reivindicaciones 3 a 5, caracterizada por una instalacion de
procesamiento de datos, la cual puede actuar conjuntamente con el medio (700) de ajuste de tal forma que este
puede abandonar su posicién de enclavamiento, o bien es liberado dependiendo de al menos una sefial emitida
por la instalaciéon de procesamiento de datos.

.Maquina de trabajo segun la reivindicacion 6, caracterizada porque la instalacion de procesamiento de datos

calcula una altura del medio de trabajo (115) basandose en el valor y en una distancia desde el medio de trabajo
(115) hasta un centro de rotacion del brazo de extensién (110), porque estan previstos medios para la
introduccion de la altura del medio de trabajo (115) en la instalacion de procesamiento de datos, y porque la
instalacion de procesamiento de datos, basandose en esa introduccion, puede calcular especialmente la posicion
del brazo de extension (110), y puede memorizar un valor correspondiente.

Maquina de trabajo segun una o varias de las reivindicaciones 3 a 7, caracterizada por un dispositivo de
visualizacion, preferentemente para visualizar la introduccién y/o al menos el valor memorizado.

. Maquina de trabajo segun una o varias de las reivindicaciones precedentes, caracterizada porque el brazo de

extension (110) esta conectado por un extremo, directa o indirectamente, con un medio de trabajo (115), y por el
otro extremo, directa o indirectamente, sobre un soporte (120) previsto sobre un bastidor de la maquina de
trabajo, o bien sobre la maquina de trabajo, preferentemente de forma giratoria alrededor de al menos un eje
especialmente horizontal, al menos preferentemente.



ES 2433125713

207




ES 2433125713

i/
peA

—.
/l/

—t




ES 2433125713

1

7,
g /,//,'




ES 2433125713

10



ES 2433125713

Fme—e VN

J

&y

11



ES 2433125713

\\,.‘ £ a._ .m\ {

- S’

@., ,

;Zl}

A

Ut

\NHvr\w

12



ES 2433125713

I -
Potenciometro s 06b
|
- 500 Y
| J 6l
‘ Entrada analdgica Entrada digital a !
- 0-5 voltios (entrada momentanea) o
angi .
Medio de
accionamiento
Entrada digital o
(entrada “conectado”) a 9
ng)
Unidad de control (CCU)
602
\
Entrada digital ;
(entrada momentanea) g
ing) Medio de
accionamiento
Entrada digital 1ang
(entrada “conectado’) ing}
Salida de enclavamiento Salida de
“atras a posicion de enclavamiento
transporte” “descarga” ang
|
g ¥ .
|
Medio de ajuste O
— 700

13



	Primera Página
	Descripción
	Reivindicaciones
	Dibujos

