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DESCRIPCION
Dispositivo de ayuda al funcionamiento de una grda
Campo técnico

La presente invencion se refiere a un sistema de ayuda al funcionamiento de una gria que ayuda al funcionamiento
de una grda que incluye un cuerpo movil capaz de izar un contenedor y moverlo en una direccién horizontal.

Antecedentes de la técnica

Para instalaciones de gruas portuarias y similares que incluyen un cuerpo movil tal como un carro que iza un
contenedor y atraviesa, se conocen técnicas que, con el fin de evitar un choque entre un contenedor o un elemento
de agarre de contenedor que desciende o atraviesa mientras esta suspendido del cuerpo movil y un objeto que es
susceptible de entrar en contacto con el contenedor o el elemento de agarre de contenedor, logran la puesta a tierra
de bajo impacto, o impiden un colapso de contenedores apilados debido a que el contenedor o el elemento de
agarre de contenedor golpea de manera transversal el objeto, detectan la posicion del objeto mediante un sensor y
disminuyen automaticamente la velocidad de descenso o movimiento transversal.

La patente japonesa abierta a consulta por el publico n.® 2005-104665 divulga un sistema para impedir los choques
de contenedores en el que un sensor laser bidimensional que tiene una amplitud de deteccidén sectorial en una
direccion de movimiento transversal esta unido a una parte de un cuerpo movil, siendo capaz la parte de garantizar
la vista de una parte de borde inferior de un contenedor izado con un elemento de agarre de contenedor, el sensor
realiza un barrido en la direccion de movimiento transversal, y se proporcionan medios de control para controlar la
posicién a la que se mueve el contenedor, basandose en datos sobre la posicion de la parte de borde inferior del
contenedor izado y datos sobre la posiciéon de un borde superior de contenedores colocados.

Lista de referencias
Bibliografia de patentes
Documento de patentes 1: patente japonesa abierta a consulta por el publico n.° 2005-104665

El documento JP 2000 169079 A divulga un sistema de ayuda al funcionamiento de una griia segun el preambulo de
la reivindicacion 1 y describe un dispositivo de medicion de posicion de carga de contenedor en buque
portacontenedores con libertad para introducir automaticamente informacién de posicién de carga de contenedor en
buque portacontenedores en un ordenador de una sala de control central para controlar un depdsito de
contenedores midiendo automaticamente la posicion de carga de contenedor en buque portacontenedores. Se
constituye un dispositivo de medicion de posicion de carga de contenedor en buque portacontenedores
proporcionando un telémetro de onda luminosa que puede barrer de manera unidimensional, para medir unos datos
de distribucion de distancia de un buque portacontenedores y un muelle de lado de tierra, fijado en la parte superior
de una pata de lado del mar de una grua para contenedores de modo que se coloque en diagonal por encima de un
contenedor cargado en el buque portacontenedores y para barrer de manera unidimensional desde esta posicion de
fijacién, un telémetro de onda luminosa fijado en un carro de la gria para contenedores 5 y para medir una distancia
en vertical hacia abajo desde el carro moviéndose de manera transversal con el carro, un dispositivo de medicién de
posicion transversal de carro para medir una posicion transversal del carro y una unidad aritmética para calcular la
posicion de carga de contenedor en buque portacontenedores seguin sefiales de salida del telémetro de onda
luminosa, el telémetro de onda luminosa y el dispositivo de medicion de posicién transversal de carro.

Sumario de la invenciéon
Problema técnico

La técnica convencional divulgada en la publicacion mencionada anteriormente tiene los siguientes problemas. En
depdsitos de contenedores, con el fin de que contengan tantos contenedores como sea posible, se apilan los
contenedores tan alto como sea posible. Por tanto, los contenedores altamente apilados producen un punto ciego
para un medidor de distancia del tipo de barrido tal como un sensor laser bidimensional, lo que puede dar como
resultado un fallo para detectar el borde superior de un contenedor colocado. Tal zona de punto ciego puede
dificultar una disminucién de velocidad automatica apropiada del contenedor o el elemento de agarre de contenedor
que desciende o atraviesa. Ademas, en algunos casos, se inicia una disminucion de velocidad automatica en una
posicidn que esta detras innecesariamente, lo que aumenta el tiempo requerido para el movimiento del contenedor o
el elemento de agarre de contenedor y, por tanto, da como resultado una disminucién de la eficiencia de
funcionamiento.

La presente invencion se ha realizado para solucionar los problemas mencionados anteriormente, y un objeto de la
presente invencion es proporcionar un sistema de ayuda al funcionamiento de una grda que permita la supresion de
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la disminucion de la eficiencia de funcionamiento incluso cuando ha aparecido un punto ciego para un medidor de
distancia del tipo de barrido.

Solucién al problema

La presente invencion proporciona un sistema de ayuda al funcionamiento de una gria para ayudar al
funcionamiento de una grua tal como se expone en la reivindicacion 1.

Efecto ventajoso de la invencion

Un sistema de ayuda al funcionamiento de una gria segun la presente invencion permite la supresion de
disminucion de la eficiencia de funcionamiento incluso cuando ha aparecido un punto ciego para el medidor de
distancia del tipo de barrido.

Breve descripcion de los dibujos

La figura 1 es un diagrama en perspectiva que ilustra una grda a la que se le ha aplicado un sistema de ayuda al
funcionamiento de una grua segun la realizacion 1 de la presente invencion.

La figura 2 es una vista frontal de la grua ilustrada en la figura 1.

La figura 3 es un diagrama de blogues que ilustra un sistema de control de grua al que se le ha aplicado el sistema
de ayuda al funcionamiento de una grda segun la realizacion 1 de la presente invencion.

La figura 4 es un diagrama para describir la disminucidon de velocidad automatica y la revision de datos de
distribucion de alturas de objetos.

La figura 5 es una vista frontal de la grua ilustrada en la figura 1.
La figura 6 es una vista frontal de la grua ilustrada en la figura 1.
La figura 7 es un diagrama para describir la revision de datos de distribucion de alturas de objetos.

La figura 8 es un diagrama de bloques que ilustra un sistema de control de grua al que se le ha aplicado un sistema
de ayuda al funcionamiento de una grda segun la realizacion 2 de la presente invencion.

La figura 9 es un diagrama de bloques que ilustra un sistema de control de grua al que se le ha aplicado un sistema
de ayuda al funcionamiento de una grda segun la realizacion 3 de la presente invencion.

La figura 10 es un diagrama para describir un método de deteccion de la dimension de altura de un contenedor en la
realizacion 3.

La figura 11 es un diagrama de bloques que ilustra un sistema de control de grua al que se le ha aplicado un sistema
de ayuda al funcionamiento de una grda segun la realizacion 4 de la presente invencion.

La figura 12 es un diagrama de bloques que ilustra un sistema de control de grua al que se le ha aplicado un sistema
de ayuda al funcionamiento de una grda segun la realizacion 5 de la presente invencion.

La figura 13 es un diagrama de bloques que ilustra un sistema de control de gria al que se le ha aplicado un sistema
de ayuda al funcionamiento de una grda segun la realizacion 6 de la presente invencion.

La figura 14 es un diagrama de bloques que ilustra un sistema de control de grua al que se le ha aplicado un sistema
de ayuda al funcionamiento de una grda segun la realizacion 7 de la presente invencion.

La figura 15 es un diagrama de bloques que ilustra un sistema de control de grua al que se le ha aplicado un sistema
de ayuda al funcionamiento de una gruda segun la realizacion 8 de la presente invencion.

La figura 16 es un diagrama de bloques que ilustra un sistema de control de grua al que se le ha aplicado un sistema
de ayuda al funcionamiento de una grda segun la realizacion 9 de la presente invencion.

La figura 17 es un diagrama de bloques que ilustra un sistema de control de grua al que se le ha aplicado un sistema
de ayuda al funcionamiento de una grda segun la realizacion 10 de la presente invencion.

Descripcion de realizaciones

A continuacion, con referencia a los dibujos, se describiran realizaciones de la presente invencion. En los dibujos, se
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indican los componentes comunes mediante los mismos nimeros de referencia, y se omitiran las descripciones
solapantes. Obsérvese que la presente invencion incluye todas las combinaciones de las realizaciones respectivas
indicadas a continuacion.

Realizacion 1

La figura 1 es un diagrama en perspectiva que ilustra una grda a la que se le ha aplicado un sistema de ayuda al
funcionamiento de una grua segun la realizacion 1 de la presente invencion. La figura 2 es una vista frontal de la
grua 100 ilustrada en la figura 1. La graa 100 en la presente realizacion se usa en un deposito de contenedores en el
que se reunen y almacenan contenedores 108 en forma de paralelepipedo rectangular. En la siguiente descripcion,
un contenedor 108 suspendido de la gria 100 se denomina “contenedor 108R”, el/los contenedor(es) situado(s) en
el depdsito de contenedores se denomina(n) “contenedor(es) 108Q”, y si no hay una distincion especifica entre ellos,
el/los contenedor(es) se denomina(n) colectivamente “contenedor(es) 108”.

Tal como se ilustra en las figuras 1y 2, en el depdsito de contenedores, los contenedores 108Q pueden situarse de
tal manera que los contenedores 108Q se disponen en una pluralidad de filas (cinco filas en la configuracion
ilustrada) y se apilan en una pluralidad de niveles (cuatro niveles en la configuracion ilustrada). Cada uno de los
contenedores 108 se carga sobre una plataforma 110 de un camién 107, y se transporta al depdsito de
contenedores o se transporta fuera del depdsito de contenedores. En el depdsito de contenedores, esta previsto un
carril por el que puede circular el camion 107, adyacente a un espacio en el que se situan los contenedores 108Q y
en paralelo a la direccién de las filas de los contenedores 108Q (es decir, una direccion longitudinal de los
contenedores 108Q).

La grda 100 incluye un bastidor 101 en forma de pértico que se encuentra a ambos lados de los contenedores 108Q
reunidos en el depdsito de contenedores y el carril de circulaciéon para el camiéon 107, una pluralidad de ruedas
motrices 102 que permiten que el bastidor 101 se mueva en la direccion de las filas de los contenedores 108Q, y un
cuerpo moévil 103 que puede moverse a lo largo de las vigas transversales del bastidor 101 en una direccion
horizontal. El cuerpo mévil 103 puede moverse recto en una direccién perpendicular a la direccion de las filas del
contenedor 108Q, por encima de los contenedores 108Q reunidos en el depdsito de contenedores. En la siguiente
descripcion, una direccion paralela a la direccién de movimiento del cuerpo movil 103 se denomina “direccion
transversal”. Ademas, un movimiento en la direccion transversal se denomina “que atraviesa”.

En el cuerpo mévil 103, estan montados una sala de operaciones 111, tambores de enrollado 112, que se accionan
por un motor de izado 8, y un medidor de distancia del tipo de barrido 109. Desde el tambor de enrollado 112, un
elemento de agarre de contenedor 105 tal como una viga repartidora que puede agarrar y liberar el contenedor 108
se suspende mediante cables metalicos 104. Los tambores de enrollado 112 pueden elevar el elemento de agarre
de contenedor 105 mediante el enrollado de los cables metalicos 104, y hacer descender el elemento de agarre de
contenedor 105 soltando los cables metalicos 104. La sala de operaciones 111 esta dispuesta en una posicién que
no se solapa con un area que esta en vertical por encima del elemento de agarre de contenedor 105. El medidor de
distancia del tipo de barrido 109 esta dispuesto en una posicién que no se solapa con el area que esta en vertical
por encima del elemento de agarre de contenedor 105. En la presente realizacion, la sala de operaciones 111 y el
medidor de distancia del tipo de barrido 109 estan dispuestos en lados que son opuestos entre si a través de la
posicidn que esta en vertical por encima del elemento de agarre de contenedor 105.

Un operario de grua hace funcionar la grda 100 haciendo funcionar un dispositivo de funcionamiento en un puesto
de operaciones 1 previsto en el interior de la sala de operaciones 111. El operario de gria acciona en primer lugar
las ruedas motrices 102 para desplazar el bastidor 101 hasta una posicioén objetivo, y detiene el bastidor 101.
Durante el desplazamiento del bastidor 101, el elemento de agarre de contenedor 105 se iza a una posicion de limite
superior normal en un estado en el que el elemento de agarre de contenedor 105 no agarra ningin contenedor
108R. Durante el desplazamiento del bastidor 101, el cuerpo mévil 103 esta en una posicion arbitraria con relacién al
bastidor 101. Después de la detencion del bastidor 101, el operario de grua hace que el elemento de agarre de
contenedor 105 agarre un contenedor 108 que se ha transportado por el camién 107, y acciona los tambores de
enrollado 112 para izar el contenedor 108 y luego hace que atraviese el contenedor 108 junto con el cuerpo movil
103. Entonces, el operario de grua detiene el cuerpo movil 103 en una posicion objetivo y suelta los cables metalicos
104 para hacer descender el contenedor 108R junto con el elemento de agarre de contenedor 105 y descarga el
contenedor 108R. De la manera como se describid anteriormente, el operario de grua realiza la tarea de apilar un
contenedor 108 que se ha transportado por el camién 107 a una posicion designada. Por otra parte, si se facilita una
instruccion para transportar un contenedor 108 fuera del depdsito de contenedores, el operario de grua realiza la
tarea de izar y transportar un contenedor designado entre los contenedores 108 mantenidos y cargar el contenedor
108 en un camién 107 vacio.

El medidor de distancia del tipo de barrido 109 es, por ejemplo, uno que mide una distancia entre un objeto objetivo
y el medidor de distancia del tipo de barrido 109 mediante la irradiacién del objeto objetivo con una onda
electromagnética para la medicion tal como luz laser o microondas y la deteccioén, por ejemplo, de una diferencia de
fase entre la onda electromagnética y la onda reflejada de la misma. Ademas, el medidor de distancia del tipo de
barrido 109 puede emitir un angulo de irradiacién de la onda electromagnética para la medicién y un valor de
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medicion de distancia correspondiente al angulo para cada punto de medicion realizando sucesivamente la medicion
mientras hace rotar la direccion de irradiacion de la onda electromagnética para la medicion. Tal como se ilustra en
la figura 2, el medidor de distancia del tipo de barrido 109 puede medir una distancia y un angulo entre el medidor de
distancia del tipo de barrido 109 y cada uno de los objetos (por ejemplo, contenedores 108Q situados, la plataforma
110 del camidén 107 y el suelo) en la amplitud de movimiento del cuerpo moévil 103 mediante el barrido de un plano
vertical paralelo a la direccion transversal con las direcciones de irradiacion de la onda electromagnética.

La figura 3 es un diagrama de bloques que ilustra un sistema de control de grua al que se le ha aplicado el sistema
de ayuda al funcionamiento de una griia segun la realizacién 1 de la presente invencion. Tal como se ilustra en la
figura 3, la gria 100 en la presente realizacion incluye el puesto de operaciones 1 dotado del dispositivo de
funcionamiento que hace funcionar un operario de grda, un controlador de accionamiento de grua 2, un controlador
de ayuda al funcionamiento 3, un motor de izado 8 que acciona los tambores de enrollado 112, un detector de
velocidad de elevacion/descenso 13 que detecta la velocidad de elevacion/descenso del elemento de agarre de
contenedor 105, un motor transversal 9 que hace que el cuerpo mévil 103 atraviese, y un detector de velocidad
transversal 14 que detecta una velocidad transversal del cuerpo mévil 103. En la figura 3, se omite una ilustracién de
magquinaria auxiliar que no esta relacionada con la descripcién de la presente invencion.

El controlador de accionamiento de gria 2 incluye un controlador principal que genera una sefial de orden de
magquinaria auxiliar y una sefal de referencia de velocidad a partir de una sefial de funcionamiento y una sefal de
magquinaria auxiliar, y un convertidor de alimentacion que acciona el motor de izado 8 y el motor de movimiento
transversal 9.

El controlador de ayuda al funcionamiento 3 incluye medios de calculo de separacion de datos de elemento de
agarre 4, medios de produccion de datos de distribucion de alturas de objetos 5, medios de determinacion de
disminucion de velocidad 6, medios de calculo de distancia necesaria 7 y medios de conversion de velocidad-
posiciéon 12. Los medios de conversién de velocidad-posiciéon 12 calculan una posicion de altura del elemento de
agarre de contenedor 105 basandose en la velocidad de elevacion/descenso detectada por el detector de velocidad
de elevacién/descenso 13. Ademas, los medios de conversion de velocidad-posicién 12 calculan la posicion del
cuerpo movil 103 basandose en la velocidad transversal del cuerpo mévil 103 detectada por el detector de velocidad
transversal 14. En vez de los medios de conversién de velocidad-posicion 12, pueden proporcionarse un detector de
posicion de altura 13a que detecta la posicion de altura del elemento de agarre de contenedor 105, y un detector de
posicion de cuerpo mévil 14a que detecta la posicion del cuerpo movil 103.

El medidor de distancia del tipo de barrido 109 transmite informacion de medicién que incluye valores de medicion
de distancias y angulos correspondientes a los angulos, al controlador de ayuda al funcionamiento 3. Un ejemplo de
la informacion de mediciéon proporcionada por el medidor de distancia del tipo de barrido 109 se indica
esquematicamente mediante las lineas nitidas en la figura 2. Los medios de calculo de separacion de datos de
elemento de agarre 4 en el controlador de ayuda al funcionamiento 3 reconocen una parte correspondiente al
elemento de agarre de contenedor 105 y un contenedor 108R suspendido de la informacion de medicién transmitida
desde el medidor de distancia del tipo de barrido 109 y separa la parte de la informacion de medicion. Basandose en
la informacion de medicién con la parte correspondiente al elemento de agarre de contenedor 105 y excluido el
contenedor 108R suspendido, los medios de produccién de datos de distribucion de alturas de objetos 5 producen
datos de distribucion de alturas de objetos, que son datos que indican una distribucién de alturas de objetos en la
amplitud de movimiento del cuerpo moévil 103, por ejemplo, los contenedores 108Q, la plataforma 110 y el suelo. Los
medios de produccion de datos de distribucion de alturas de objetos 5 producen los datos de distribucion de alturas
de objetos mediante, por ejemplo, la conexion de puntos respectivos medidos por el medidor de distancia del tipo de
barrido 109 mediante lineas. El medidor de distancia del tipo de barrido 109 realiza sucesivamente la medicién
también cuando se mueve el cuerpo movil 103. Los medios de produccién de datos de distribuciéon de alturas de
objetos 5 producen datos de distribucion de alturas de objetos segun la posicion del cuerpo mévil 103.

En la presente realizacion, los medios de determinacion de disminucion de velocidad 6 y los medios de calculo de
distancia necesaria 7 proporcionan medios de disminucién de velocidad automatica. Cuando desciende el
contenedor 108R suspendido del cuerpo movil 103, los medios de determinaciéon de disminucion de velocidad 6
emiten una orden de disminucién de velocidad de descenso al controlador de accionamiento de grda 2 basandose
en los datos de distribucion de alturas de objetos y un valor de una distancia necesaria para una disminucion de
velocidad, que calculan los medios de calculo de distancia necesaria 7, de modo que la velocidad de descenso del
contenedor 108R disminuye automaticamente antes de que el contenedor 108R choque con un objeto ubicado en
vertical por debajo del contenedor 108R, por ejemplo, los contenedores 108Q, la plataforma 110 o el suelo. Ademas,
cuando desciende el elemento de agarre de contenedor 105 que no agarra ningun contenedor 108, los medios de
determinacion de disminucion de velocidad 6 emiten una orden de disminucién de velocidad de descenso al
controlador de accionamiento de grda 2 basandose en los datos de distribucién de alturas de objetos y un valor de
una distancia necesaria para una disminucién de velocidad, que calculan los medios de calculo de distancia
necesaria 7, de modo que la velocidad de descenso del elemento de agarre de contenedor 105 disminuye
automaticamente antes de que el elemento de agarre de contenedor 105 choque con un objeto ubicado en vertical
por debajo del elemento de agarre de contenedor 105.
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Ademas, cuando el contenedor 108R suspendido del cuerpo movil 103 atraviesa junto con el cuerpo movil 103, los
medios de determinacion de disminucién de velocidad 6 emiten una orden de disminucion de velocidad transversal
al controlador de accionamiento de grua 2 basandose en los datos de distribucion de alturas de objetos y un valor de
una distancia necesaria para una disminucién de velocidad, que calculan los medios de calculo de distancia
necesaria 7, de modo que la velocidad transversal del cuerpo moévil 103 disminuye automaticamente antes de que el
cuerpo movil 103 choque con un objeto ubicado delante en la direccion del movimiento del contenedor 108R, por
ejemplo, un contenedor 108Q. Ademas, cuando el elemento de agarre de contenedor 105 que no agarra ningun
contenedor 108 atraviesa junto con el cuerpo mévil 103, los medios de determinacion de disminucion de velocidad 6
emiten una orden de disminucién de velocidad transversal al controlador de accionamiento de griia 2 basandose en
los datos de distribucion de alturas de objetos y un valor de una distancia necesaria para una disminucion de
velocidad, que calculan los medios de calculo de distancia necesaria 7, de modo que la velocidad transversal del
elemento de agarre de contenedor 105 disminuye automaticamente antes de que el elemento de agarre de
contenedor 105 choque con un objeto ubicado delante en la direccion del movimiento del elemento de agarre de
contenedor 105.

Puesto que la presente realizacion permite una disminucién de velocidad automatica tal como se describio
anteriormente, aunque un operario de gria cometa un error en la medicion ocular o llegue tarde a la operacion de
disminucion de velocidad, puede impedirse de manera fiable que un contenedor 108R o el elemento de agarre de
contenedor 105 que desciende o atraviesa mientras esta suspendido del cuerpo mévil 103 choque con un objeto a
alta velocidad. Por consiguiente, por ejemplo, puede impedirse de manera fiable que los contenedores 108R y 108Q
y el contenido de los mismos, la plataforma 110 del camién 107 y el conductor del camion 107 se dafien, y pueden
protegerse de manera fiable. En particular, puede impedirse de manera fiable un accidente tal como que un
contenedor 108R que atraviesa mientras esta suspendido del cuerpo moévil 103 choque con contenedores 108Q
altamente apilados a alta velocidad y que los contenedores 108Q altamente apilados se caigan, permitiendo que se
logre una gran seguridad.

La figura 4 es un diagrama para describir la revision de datos de disminucién de velocidad automatica y de
distribucion de alturas de objetos, que se describira mas adelante. Tal como se ilustra en la figura 4, en la presente
realizacion, se representan datos de distribucion de alturas de objetos usando coordenadas mediante la posicion X
en la direccion transversal y la posicion de altura H. Ademas, se supone que Vt es una velocidad actual, VL es una
velocidad de marcha lenta, que es la velocidad tras completarse una disminucién de velocidad, YL es una distancia
de movimiento desde el inicio de la disminucién de velocidad hasta completarse la disminucién de velocidad, T es el
tiempo requerido desde la velocidad actual Vt hasta la detencién, TL es el tiempo de disminuciéon de velocidad
requerido desde la velocidad actual Vt hasta la velocidad de marcha lenta VL y A es una desaceleracion. La
velocidad de marcha lenta VL es una velocidad que es lo suficientemente baja como para no provocar dafio aunque
se ponga a tierra un contenedor 108R o el elemento de agarre de contenedor 105 o impacte, por ejemplo, con
cualquiera de los contenedores 108Q, la plataforma 110 o el suelo. La distancia YL necesaria para una disminucion
de velocidad puede obtenerse segun las siguientes expresiones. Las siguientes expresiones son comunes tanto
para el descenso como el movimiento transversal. Ademas, en este caso, para simplicidad de descripcion, se
supone que la desaceleracion A es constante; sin embargo, en un control real, puede realizarse la disposicion de
modo que la desaceleracion A cambie gradualmente en los momentos del inicio y el final de la disminucién de
velocidad.

TL = T-(Vt&=VL)/Vt ... (1)
YL = (Vt-VL)-TL+A-TL/2 ... (2)

Los medios de calculo de distancia necesaria 7 calculan una distancia YL necesaria para una disminuciéon de
velocidad basandose en las expresiones (1) y (2) anteriores y proporcionan la distancia YL a los medios de
determinacion de disminucion de velocidad 6. Se supone que Hp es la altura de un objeto ubicado en vertical por
debajo del contenedor 108R o el elemento de agarre de contenedor 105, Hs es la altura de la superficie inferior del
elemento de agarre de contenedor 105, Ch es la dimension de altura del contenedor 108R suspendido e Yh es una
distancia marginal. Cuando se realiza una disminuciéon de velocidad automatica para el descenso, los medios de
determinacion de disminucion de velocidad 6 emiten una orden de disminucién de velocidad de descenso al
controlador de accionamiento de grua 2 basandose en los datos de distribucion de alturas de objetos en un punto de
tiempo de la siguiente expresion que se satisface:

D-YL-Yh<Hp..(3)

Si el elemento de agarre de contenedor 105 agarra el contenedor 108R, se calcula D en la expresion (3) anterior
segun la siguiente expresion:

D=Hs-Ch.. 4).
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Si el elemento de agarre de contenedor 105 no agarra ningun contenedor 108R, se obtiene D en la expresion (3)
anterior segun la siguiente expresion:

D=Hs... (5).

Segun el control descrito anteriormente, se completa una disminucion de velocidad cuando la superficie inferior del
contenedor 108R o el elemento de agarre de contenedor 105 que desciende esta en una posicion que es la distancia
marginal Yh por encima de la altura Hp del objeto ubicado en vertical por debajo del contenedor 108R o el elemento
de agarre de contenedor 105, y la velocidad de descenso se vuelve igual a la velocidad de marcha lenta VL. Por
tanto, la disminucién de velocidad puede completarse de manera fiable antes de que la superficie inferior del
contenedor 108R o el elemento de agarre de contenedor 105 choque con el objeto.

Ademas, cuando el cuerpo moévil 103 atraviesa, los medios de calculo de distancia necesaria 7 realizan calculos que
son similares a los de las expresiones (1) y (2) anteriores para calcular una distancia XL necesaria para una
disminucion de velocidad, y proporcionan la distancia XL a los medios de determinacién de disminucion de velocidad
6. En este caso, se supone que Xa es la posicion de la superficie lateral en el lado derecho en la figura 4 del
contenedor 108R o el elemento de agarre de contenedor 105, Xb es la posicién de la superficie lateral en el lado
izquierdo en la figura 4 del contenedor 108R o el elemento de agarre de contenedor 105 y Xh es una distancia
marginal. Los medios de determinacion de disminucion de velocidad 6 obtienen una posicién Xp que esta delante en
la direccién de movimiento del cuerpo mévil 103 a la que la altura de un objeto H es igual a o supera la altura D de la
superficie inferior del contenedor 108R o el elemento de agarre de contenedor 105, basandose en los datos de
distribucion de alturas de objetos. Si el cuerpo movil 103 atraviesa hacia la derecha en la figura 4, los medios de
determinacién de disminucién de velocidad 6 emiten una orden de disminucién de velocidad transversal al
controlador de accionamiento de grdia 2 en un punto de tiempo de la siguiente expresion que se satisface.

Xa+XL+Xh>Xp ... (6)

Ademas, si el cuerpo movil 103 atraviesa hacia la izquierda en la figura 4, los medios de determinacion de
disminucién de velocidad 6 emiten una orden de disminucion de velocidad transversal al controlador de
accionamiento de grda 2 en un punto de tiempo de la siguiente expresion que se satisface.

Xb-XL-Xh<Xp...(7)

Como resultado del control descrito anteriormente, se completa una disminucién de velocidad cuando una superficie
lateral del contenedor 108R o el elemento de agarre de contenedor 105 que atraviesa esta en una posicion que es la
distancia marginal Xh detras de una posicién Xp de un objeto con el que posiblemente choque el contenedor 108R o
el elemento de agarre de contenedor 105, y la velocidad transversal se vuelve igual a la velocidad de marcha lenta
VL. Por tanto, la disminucién de velocidad puede completarse de manera fiable antes de que la superficie lateral del
contenedor 108R o el elemento de agarre de contenedor 105 choque con el objeto.

Si un operario de grua realiza una operacion para cambiar el sentido de movimiento a un sentido que es opuesto al
sentido de movimiento durante el movimiento a la velocidad de marcha lenta VL, no hay posibilidad de choque, y por
tanto el controlador de accionamiento de grua 2 realiza preferiblemente un control para cancelar el estado con
disminucion de velocidad y proporcionar una velocidad de movimiento normal.

La figura 5 es una vista frontal de la gria 100 ilustrada en la figura 1. La figura 5 ilustra un caso en el que el cuerpo
movil 103 atraviesa desde la posicién A hasta la posiciéon B. La posicidon A es una posicion inicial del cuerpo movil
103, es decir, la posicion en la que un operario de grua entra en la sala de operaciones 111. Ademas, la posicion A
es la posicion en la que el elemento de agarre de contenedor 105 esta ubicado en vertical por encima de un espacio
de almacenamiento de contenedores en la fila mas a la izquierda en la figura 5. La posicion B es una posicion en la
que el elemento de agarre de contenedor 105 esta ubicado en vertical por encima del carril de circulacion para el
camion 107. Dicho de otro modo, la posicién B es una posicion cuando se carga un contenedor 108 sobre el camién
107 o se iza un contenedor 108 desde el camién 107. Se indican esquematicamente datos de distribucién de alturas
de objetos producidos basandose en la informacion medida por el medidor de distancia del tipo de barrido 109
durante el movimiento transversal del cuerpo movil 103 desde la posicion A hasta la posicién B mediante las lineas
nitidas en la figura 5. En el caso ilustrado en la figura 5, no hay puntos ciegos para el medidor de distancia del tipo
de barrido 109, y por tanto puede detectarse apropiadamente una distribucion de alturas de objetos.

La figura 6 es una vista frontal de la grda 100 ilustrada en la figura 1. La figura 6 ilustra un caso en el que las ruedas
motrices 102 se accionan para mover el bastidor 101 hasta una posicién objetivo con el cuerpo mévil 103 ubicado en
la posicion B, y luego el cuerpo mévil 103 iza un contenedor 108R transportado por el camion 107, atraviesa desde
la posicién B hasta la posicion C, y hace descender el contenedor 108R. La posicién C es una posicién en la que el
elemento de agarre de contenedor 105 esta ubicado en vertical por encima de un espacio de almacenamiento de
contenedores en una segunda fila desde el lado izquierdo en la figura 6. Se indican esquematicamente datos de
distribucion de alturas de objetos producidos basandose en la informacion medida por el medidor de distancia del
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tipo de barrido 109 durante el movimiento transversal del cuerpo mévil 103 desde la posicién B hasta la posicion C
mediante las lineas nitidas en la figura 6. En el caso ilustrado en la figura 6, la zona triangular sombreada en la
figura 6 es un punto ciego para el medidor de distancia del tipo de barrido 109. Tal zona de punto ciego aparece
porque el medidor de distancia del tipo de barrido 109 no alcanza la posicidon que esta en vertical por encima de la
posicion en la que se hace descender el contenedor 108R.

Si ha aparecido un punto ciego para el medidor de distancia del tipo de barrido 109 segun se describio
anteriormente, se reconoce una cara inclinada del triangulo mencionado anteriormente como una altura de objeto, y
por tanto, si se realiza una disminucion de velocidad automatica para el descenso o movimiento transversal, se
realiza un control de modo que se complete la disminucién de velocidad antes de un choque con la cara inclinada
del triangulo. Sin embargo, los contenedores 108 tienen una anchura que esta normalizada segun las normas ISO
(Organizacion Internacional de Normalizacién) y por tanto es fija, y por tanto, en realidad, no esta presente ningun
contenedor 108 en la zona triangular mencionada anteriormente. Por tanto, para la zona de punto ciego, se inicia
una disminucion de velocidad automatica en una posicion que esta detras innecesariamente. Como resultado,
aumenta el tiempo necesario para el descenso o movimiento transversal del contenedor 108R o el elemento de
agarre de contenedor 105, dando como resultado una disminucién de la eficiencia de funcionamiento.

Con el fin de mejorar tal punto, en la presente realizacion, si ha aparecido un punto ciego para el medidor de
distancia del tipo de barrido 109 en datos de distribuciéon de alturas de objetos, se revisan los datos de alturas de
objetos en la zona de punto ciego tal como se describe a continuacién. Los medios de produccién de datos de
distribucion de alturas de objetos 5 revisan la fecha de alturas de objetos en la zona de punto ciego basandose en
datos de una altura de objeto en un punto que esta mas lejos del medidor de distancia del tipo de barrido 109 en una
zona de presencia de contenedores imaginaria que tiene un solapamiento con la zona de punto ciego. En la figura 6,
ha aparecido la zona de punto ciego en el espacio de almacenamiento de contenedores en la segunda fila del lado
izquierdo, y por tanto, el area indicada mediante lineas discontinuas finas es la zona de presencia de contenedores
imaginaria CT que tiene el solapamiento con la zona de punto ciego. Por tanto, en el caso en la figura 6, los datos de
la altura de objeto en el punto que esta mas lejos del medidor de distancia del tipo de barrido 109 en la zona de
presencia de contenedores imaginaria CT que tiene el solapamiento con la zona de punto ciego es la altura en un
punto Pd. Si ha aparecido el punto ciego en los datos de distribucién de alturas de objetos producidos, los medios de
produccion de datos de distribucion de alturas de objetos 5 revisan los datos de alturas de objetos en la zona de
punto ciego de manera uniforme hasta un valor igual a la altura de objeto en el punto mas lejano Pd.

Se proporcionara una descripcion adicional de la revision de datos de distribucion de alturas de objetos con
referencia a la figura 4. Una linea discontinua nitida S en el grafico superior en la figura 4 es una linea que indica
datos de alturas de objetos en una zona de un punto ciego antes de la revision. Si ha aparecido el punto ciego, los
medios de produccion de datos de distribucion de alturas de objetos 5 revisan los datos de las alturas de objetos en
la zona de punto ciego hasta las lineas Hn y Xn desde la linea S. El grafico inferior en la figura 4 indica los datos de
distribucion de alturas de objetos revisados. En los datos de distribucion de alturas de objetos revisados, los datos
de las alturas de objetos en la zona de punto ciego se han revisado de modo que sean iguales a la altura de objeto
en el punto mas lejano Pd. Los medios de produccion de datos de distribucion de alturas de objetos 5 almacenan los
datos de distribucion de alturas de objetos revisados tal como se describid anteriormente en una memoria. Los
medios de determinacion de disminucién de velocidad 6 determinan una posicién para un inicio de una disminucion
de velocidad basandose en los datos de distribucion de objetos revisados, almacenados, y emiten una orden de
disminucion de velocidad al controlador de accionamiento de gria 2. En los datos de distribucion de alturas de
objetos revisados, se ha eliminado la zona triangular, que es una zona de punto ciego. Por tanto, se realiza una
disminucion de velocidad automatica basandose en los datos de distribucion de alturas de objetos revisados,
permitiendo que se evite que se inicie la disminucion de velocidad automatica en una posiciéon que esta detras de
manera innecesaria. Por tanto, puede mejorarse la eficiencia de funcionamiento. En el lado izquierdo de cada uno de
los graficos en la figura 4, hay un area para la que no se ha realizado medicién de distancia; sin embargo, esta area
se detecta secuencialmente cuando la posicion del cuerpo movil 103 atraviesa hacia la izquierda y, por tanto, no hay
riesgo de choque con un objeto.

En la presente realizacion, tal como se ilustra en la figura 6, si el cuerpo mévil 103 atraviesa hacia la izquierda en la
figura 6, puede aparecer un punto ciego para el medidor de distancia del tipo de barrido 109. Por tanto, puede
realizarse una disposicion de modo que se determina la direccion del movimiento transversal del cuerpo mévil 103 y
si el cuerpo movil 103 atraviesa hacia la izquierda en la figura 6, se revisan datos de distribucion de alturas de
objetos. Ademas, puede realizarse una disposicion de modo que si la posicion del elemento de agarre de contenedor
105 esta ubicada o no en vertical por encima de un area del depdsito de contenedores en la que van a colocarse los
contenedores 108Q y si se determina que la posicion del elemento de agarre de contenedor 105 estd ubicada en
vertical por encima de un area del depdsito de contenedores en la que van a colocarse los contenedores 108Q, se
revisan datos de distribucion de alturas de objetos.

La figura 7 es un diagrama para describir la revisién de datos de distribucion de alturas de objetos. Se proporcionara
una descripcion adicional de la revision de datos de distribucion de alturas de objetos por los medios de produccion
de datos de distribucion de alturas de objetos 5 a continuacién con referencia a la figura 7. Tal como se ilustra en la
figura 7, una posicién a una distancia correspondiente a la suma de la anchura Wa del contenedor 108 y una
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anchura Wb de un espacio intermedio entre los contenedores lejos de la posicion de las superficies laterales de los
contenedores 108Q en la fila siguiente a un espacio de almacenamiento de contenedores en el que ha aparecido un
punto ciego para el medidor de distancia del tipo de barrido 109, puede fijarse como limite de una zona de presencia
de contenedores imaginaria CT1. Alternativamente, para proporcionar un margen en el lado mas seguro, la posicion
de la anchura Wa del contenedor 108 lejos de la posicion de las superficies laterales de los contenedores 108Q en la
siguiente fila, puede fijarse como limite de la zona de presencia de contenedores imaginaria CT2. Cuando se fija la
zona de presencia de contenedores imaginaria CT1, los datos de la altura de objeto en un punto que esta mas lejos
del medidor de distancia del tipo de barrido 109 en la zona de presencia de contenedores imaginaria CT1 son la
altura en un punto Pd1. Por tanto, cuando se fija la zona de presencia de contenedores imaginaria CT1, los datos de
las alturas de objetos en la zona de punto ciego se revisan hasta una linea Hn1, que es una linea de alturas iguales
a la altura de objeto en el punto Pd1, desde una linea S antes de la revision. Cuando se fija la zona de presencia de
contenedores imaginaria CT2, los datos de la altura de objeto en un punto que esta mas lejos del medidor de
distancia del tipo de barrido 109 en la zona de presencia de contenedores imaginaria CT2 son la altura en un punto
Pd2. Por tanto, cuando se fija la zona de presencia de contenedores imaginaria CT2, los datos de las alturas de
objetos en la zona de punto ciego se revisan hasta una linea Hn2, que es una linea de alturas iguales a la altura de
objeto en el punto Pd2, desde la linea S antes de la revision.

En el ejemplo ilustrado en la figura 7, un contenedor 108Q se situa en un nivel en la zona de punto ciego para el
medidor de distancia del tipo de barrido 109. Entonces, el medidor de distancia del tipo de barrido 109 no puede
medir la superficie superior del contenedor 108Q en la zona de punto ciego en absoluto. Segun la presente
realizacion, aunque el medidor de distancia del tipo de barrido 109 no pueda medir la superficie superior de un
contenedor 108Q en una zona de un punto ciego en absoluto como el ejemplo ilustrado en la figura 7, pueden
revisarse datos de distribucion de alturas de objetos en la zona de punto ciego. Por tanto, se suprime el inicio de una
disminucién de velocidad automatica desde una posicién que esta detras innecesariamente en la maxima extension
posible, permitiendo que se mejore la eficiencia de funcionamiento.

En la descripcién anterior, cuando se revisan datos de alturas de objetos en una zona de un punto ciego, los datos
de alturas de objetos en la zona de punto ciego se revisan de manera uniforme hasta un valor igual a una altura de
objeto en un punto que esta mas lejos del medidor de distancia del tipo de barrido 109 en una zona de presencia de
contenedores imaginaria que tiene un solapamiento con la zona de punto ciego. Alternativamente, para proporcionar
un margen en el lado mas seguro, los datos de alturas de objetos en la zona de punto ciego se revisan de manera
uniforme hasta un valor que es algo mayor que la altura de objeto en el punto mas lejano.

En la presente realizacion, solo se monta un medidor de distancia del tipo de barrido 109 en el cuerpo mévil 103. Tal
como se describié anteriormente, segun la presente realizaciéon, aunque haya aparecido un punto ciego para el
medidor de distancia del tipo de barrido 109, pueden revisarse apropiadamente datos de distribucién de alturas de
objetos en la zona de punto ciego. Por tanto, no existe la necesidad de proporcionar una pluralidad de medidores de
distancia del tipo de barrido 109 para impedir que aparezca un punto ciego para el medidor de distancia del tipo de
barrido 109, lo que permite la reduccién de costes. Sin embargo, en la presente invencion, una pluralidad de
medidores de distancia del tipo de barrido 109 puede montarse en el cuerpo mévil 103.

En la presente realizacion, se realiza un control para la disminucién de velocidad automatica basandose en los datos
de distribucién de alturas de objetos; sin embargo, en la presente invencion, no tiene que realizarse necesariamente
un control para la disminucion de velocidad automatica, y por ejemplo, pueden obtenerse imagenes de datos de
distribucion de alturas de objetos y presentarse a un operario de griia para ayudar al funcionamiento. En tal caso, si
ha aparecido un punto ciego para el medidor de distancia del tipo de barrido 109 y se revisan datos de distribucion
de alturas de objetos, pueden presentarse datos de distribucion de alturas de objetos tanto antes como después de
la revision a un operario de grua.

Realizacion 2

A continuacién, se describira la realizacion 2 de la presente invenciéon. Se centrara la descripcion principalmente en
las diferencias con respecto a la realizacién 1 descrita anteriormente, y a los componentes que son iguales a o
corresponden a los de la realizacion 1 se les proporcionan numeros de referencia que son iguales a los de la
realizacion 1y se omitira la descripcion de los mismos. La figura 8 es un diagrama de bloques que ilustra un sistema
de control de grua al que se ha aplicado un sistema de ayuda al funcionamiento de una grda segun la realizacion 2
de la presente invencion. Tal como se ilustra en la figura 8, un controlador de ayuda al funcionamiento 3 en la
realizacion 2 incluye ademas medios de fijacion de dimension de altura de contenedor 15a ademas de la misma
configuracion que la realizacion 1.

En un depdsito de contenedores, pueden reunirse de manera mezclada varios tipos de contenedores 108 que tienen
diferentes dimensiones de altura Ch. En la realizacion 2, en tal caso, un valor de uno que tiene la mayor dimension
de altura de entre los varios tipos de contenedores 108 puede fijarse por los medios de fijacién de dimension de
altura de contenedor 15a. Un valor maximo de la dimension de altura de contenedor fijada por los medios de fijacion
de dimension de altura de contenedor 15a puede fijarse, por ejemplo, por un operario de gria mediante un puesto
de operaciones 1. Cuando los medios de determinacion de disminucion de velocidad 6 realizan un calculo segun la
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expresion (4) descrita en la realizacion 1, los medios de determinacion de disminucion de velocidad 6 usan el valor
maximo de la dimensién de altura de contenedor fijada por los medios de fijacién de dimension de altura de
contenedor 15a como Ch para calcular la posicién de la superficie inferior de un contenedor 108R suspendido del
cuerpo movil 103. Segun la realizacion 2, como resultado de realizarse el control anterior, se determinan posiciones
iniciales para las disminuciones de velocidad automaticas para el descenso y movimiento transversal con el
contenedor 108R suspendido del cuerpo movil 103 que se considera que tiene la mayor dimension de altura. Por
tanto, independientemente del tipo de contenedor 108R que iza el cuerpo movil 103, puede realizarse de manera
segura una disminucion de velocidad automatica para el descenso y movimiento transversal.

Realizacion 3

A continuacién, se describira la realizacion 3 de la presente invencién. Se centrara la descripcion principalmente en
las diferencias con respecto a la realizacién 1 descrita anteriormente, y a los componentes que son iguales a o
corresponden a los de la realizacion 1 se les proporcionan numeros de referencia que son iguales a los de la
realizacion 1y se omitira la descripcion de los mismos. La figura 9 es un diagrama de bloques que ilustra un sistema
de control de grua al que se le ha aplicado un sistema de ayuda al funcionamiento de una griia segun la realizacion
3 de la presente invencion. Tal como se ilustra en la figura 9, un controlador de ayuda al funcionamiento 3 en la
realizacion 3 incluye ademas medios de deteccion de dimension de altura de contenedor 15b ademas de la misma
configuracion que la realizacion 1.

Los medios de deteccidon de dimension de altura de contenedor 15b detectan la dimensiéon de altura Ch de un
contenedor 108R suspendido de un cuerpo mévil 103, basandose en la informacién obtenida como resultado de la
mediciéon de la posicion del extremo inferior del contenedor 108R usando un medidor de distancia del tipo de barrido
109. La figura 10 es un diagrama para describir un método de deteccion de la dimension de altura Ch de un
contenedor 108R en la realizacién 3. Tal como se ilustra en la figura 10, los medios de deteccién de dimension de
altura de contenedor 15b calculan una altura Hc del extremo inferior de un contenedor 108R suspendido del cuerpo
movil 103 basandose en la informacién obtenida como resultado de la medicién de la posicion del extremo inferior
del contenedor 108R usando el medidor de distancia del tipo de barrido 109, y basandose en el valor de la altura Hc
y la altura Hs de la superficie inferior de un elemento de agarre de contenedor 105, que se conoce, calculan la
dimension de altura Ch del contenedor 108R segun la siguiente expresion:

Hs-He=Ch... (8).

Cuando los medios de determinacién de disminucién de velocidad 6 realizan un célculo segun la expresion (4)
descrita en la realizaciéon 1, los medios de determinaciéon de disminucién de velocidad 6 usan la dimensién de altura
de contenedor Ch detectada por los medios de deteccion de dimensién de altura de contenedor 15b para calcular la
posicion de la superficie inferior del contenedor 108R suspendido del cuerpo maévil 103. Segun la realizacion 3, como
resultado de realizarse tal control, pueden determinarse posiciones iniciales para la disminuciéon de velocidad
automatica para el descenso y el movimiento transversal detectando automaticamente la dimension de altura Ch de
un contenedor 108R suspendido del cuerpo movil 103 y el calculo de la posicién de la superficie inferior del
contenedor 108R. Por consiguiente, independientemente de la dimension de altura que tenga un contenedor 108R
suspendido del cuerpo movil 103, puede optimizarse la posicién inicial para una disminucién de velocidad
automatica, permitiendo que se logre una gran seguridad y una mejora adicional de la eficiencia de funcionamiento.

Realizacion 4

A continuacién, se describira la realizacion 4 de la presente invencién. Se centrara la descripcion principalmente en
las diferencias con respecto a la realizacién 1 descrita anteriormente, y a los componentes que son iguales a o
corresponden a los de la realizacion 1 se les proporcionan numeros de referencia que son iguales a los de la
realizacion 1 y se omitira la descripcion de los mismos. La figura 11 es un diagrama de bloques que ilustra un
sistema de control de grua al que se le ha aplicado un sistema de ayuda al funcionamiento de una gria segun la
realizacion 4 de la presente invencion. Tal como se ilustra en la figura 11, un controlador de ayuda al funcionamiento
3 en la realizacion 4 incluye ademas medios de fijacion de dimension de altura de contenedor 15a ademas de la
misma configuracion que la realizaciéon 1. Ademas, en un puesto de operaciones 1, se proporciona un conmutador
de seleccién 1a, que sirve como medios de seleccion para permitir que un operario de grda seleccione informacion
sobre la dimension de altura Ch de un contenedor 108.

En la realizacion 4, un operario de gruia opera el conmutador de seleccion 1a para seleccionar informacion sobre la
dimension de altura Ch de un contenedor 108R segun el tipo de contenedor 108R que va a izarse mediante un
cuerpo movil 103. Los medios de fijacion de dimension de altura de contenedor 15a reciben una sefal desde el
conmutador de seleccién 1a vy fijan la dimensién de altura Ch de un contenedor 108R seleccionada por el operario
de grua. Cuando los medios de determinacion de disminucion de velocidad 6 realizan un calculo segun la expresion
(4) descrita en la realizacion 1, los medios de determinacion de disminucion de velocidad 6 usan la dimension de
altura de contenedor Ch fijada por los medios de fijacion de dimension de altura de contenedor 15a, para calcular la
posicion de la superficie inferior del contenedor 108R suspendido del cuerpo moévil 103. Segun la realizacion 4, como
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resultado de realizarse tal control, pueden determinarse posiciones iniciales para la disminuciéon de velocidad
automatica para el descenso y movimiento transversal mediante la recepcion de informacion sobre la dimension de
altura Ch de un contenedor 108R suspendido del cuerpo movil 103 de un operario de gria y el calculo de la posicion
de la superficie inferior del contenedor 108R basandose en la informacién. Por consiguiente, independientemente del
tipo de contenedor 108R que iza el cuerpo movil 103, puede optimizarse la posicion inicial para una disminucion de
velocidad automatica, permitiendo que se logre una gran seguridad y una mejora adicional de la eficiencia de
funcionamiento.

Realizacion 5

A continuacién, se describira la realizacion 5 de la presente invenciéon. Se centrara la descripcion principalmente en
las diferencias con respecto a la realizacién 1 descrita anteriormente, y a los componentes que son iguales a o
corresponden a los de la realizacion 1 se les proporcionan numeros de referencia que son iguales a los de la
realizacion 1 y se omitira la descripcién de los mismos. La figura 12 es un diagrama de bloques que ilustra un
sistema de control de grua al que se le ha aplicado un sistema de ayuda al funcionamiento de una gria segun la
realizacion 5 de la presente invencion. Tal como se ilustra en la figura 12, un controlador de ayuda al funcionamiento
3 en la realizacion 5 incluye ademas medios de fijacion de dimension de altura de contenedor 15a ademas de la
misma configuracién que la realizacion 1.

El sistema de control de gria en la realizacion 5 puede recibir una informacion de instruccion de transporte de
contenedor enviada desde un sistema de gestion de depdsito 16, que es un sistema superior, mediante un
transmisor. El sistema de gestion de depdsito 16 es un sistema que gestiona las operaciones de todo el deposito de
contenedores, y planifica y proporciona instrucciones en relacion con, por ejemplo, el transporte dentro y fuera, la
disposicion y el almacenamiento de los contenedores 108, y la carga/descarga de los contenedores 108 a/desde
buques portacontenedores. En la realizacion 5, esta incluida informacién sobre la dimension de altura Ch de los
contenedores 108 en la informacion de instruccion de transporte de contenedor enviada desde el sistema de gestion
de deposito 16. Los medios de fijacion de dimension de altura de contenedor 15a fijan la dimensién de altura Ch de
los contenedores 108 basandose en la informacién de instruccion de transporte de contenedor transmitida desde el
sistema de gestion de depésito 16. Cuando los medios de determinacion de disminucién de velocidad 6 realizan un
calculo segun la expresion (4) descrita en la realizacion 1, los medios de determinacion de disminucion de velocidad
6 usan la dimension de altura de contenedor Ch fijada por los medios de fijacion de dimension de altura de
contenedor 15a, para calcular la posiciéon de la superficie inferior de un contenedor 108R suspendido de un cuerpo
movil 103. Segun la realizacion 5, como resultado de realizarse tal control, pueden determinarse posiciones iniciales
para disminuciones de velocidad automaticas para el descenso y movimiento transversal mediante la recepcion de
informacion sobre la dimensién de altura Ch de un contenedor 108R suspendido del cuerpo movil 103 desde el
sistema de gestion de depdsito 16 y el calculo de la posicion de la superficie inferior del contenedor 108R basandose
en la informacioén. Por consiguiente, independientemente del tipo de contenedor 108R que iza el cuerpo mévil 103,
puede optimizarse la posicion inicial para una disminucion de velocidad automatica, permitiendo que se logre una
gran seguridad y una mejora adicional de la eficiencia de funcionamiento.

Realizacion 6

A continuacién, se describira la realizacion 6 de la presente invenciéon. Se centrara la descripcion principalmente en
las diferencias con respecto a la realizacién 1 descrita anteriormente, y a los componentes que son iguales a o
corresponden a los de la realizacion 1 se les proporcionan numeros de referencia que son iguales a los de la
realizacion 1 y se omitira la descripcién de los mismos. La figura 13 es un diagrama de bloques que ilustra un
sistema de control de grua al que se le ha aplicado un sistema de ayuda al funcionamiento de una gria segun la
realizacion 6 de la presente invencion. Tal como se ilustra en la figura 13, la realizacion 6 incluye ademas medios de
informacion 17 en un puesto de operaciones 1 ademas de la misma configuracion que la realizacion 1. Ademas, el
puesto de operaciones 1 puede recibir una sefial desde medios de produccién de datos de distribucién de alturas de
objetos 5. En la realizacion 6, si ha aparecido un punto ciego para un medidor de distancia del tipo de barrido 109 y
se revisan datos de distribucion de alturas de objetos, los medios de produccién de datos de distribucion de alturas
de objetos 5 transmiten informacion sobre la revision a un puesto de operaciones 1. Luego, basandose en la
informacion recibida de los medios de produccion de datos de distribucion de alturas de objetos 5, los medios de
informacion 17 informan a un operario de gria de que ha aparecido el punto ciego para el medidor de distancia del
tipo de barrido 109 y los datos de distribucion de alturas de objetos se han revisado mediante, por ejemplo, la
iluminacion de una lampara, un sonido, una voz o una imagen o cualquier combinacion de los mismos. En la
realizacion 6, es posible alertar a un operario de grda de la manera como se describié anteriormente, permitiendo
una mejora adicional de la seguridad.

Realizacion 7
A continuacién, se describira la realizacion 7 de la presente invenciéon. Se centrara la descripcion principalmente en
las diferencias con respecto a la realizacién 1 descrita anteriormente, y a los componentes que son iguales a o

corresponden a los de la realizacion 1 se les proporcionan numeros de referencia que son iguales a los de la
realizacion 1 y se omitira la descripcién de los mismos. La figura 14 es un diagrama de bloques que ilustra un
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sistema de control de gria al que se le ha aplicado un sistema de ayuda al funcionamiento de una gria segun la
realizacion 7 de la presente invencion. Tal como se ilustra en la figura 14, la realizacion 7 incluye ademas medios de
informacion 18 en un puesto de operaciones 1 ademas de la misma configuracion que la realizacion 1. Ademas, el
puesto de operaciones 1 puede recibir una sefial desde medios de determinacion de disminucion de velocidad 6. En
la realizacién 7, si los medios de determinacion de disminucién de velocidad 6 realizan una disminucién de velocidad
automatica para el descenso o movimiento transversal, los medios de determinacién de disminucién de velocidad 6
transmiten informacion sobre la disminucién de velocidad automatica a un puesto de operaciones 1. Luego,
basandose en la informacion recibida de los medios de determinacion de disminucion de velocidad 6, los medios de
informacion 18 informan a un operario de gria de que esta realizandose una disminucién de velocidad automatica
para el descenso o movimiento transversal mediante, por ejemplo, la iluminacién de una lampara, un sonido, una
voz 0 una imagen o cualquier combinacién de los mismos. Por consiguiente, en la realizacion 7, cuando se realiza
una disminuciéon de velocidad automatica, un operario de gria puede saber de inmediato que se realiza la
disminucion de velocidad automatica.

Realizacion 8

A continuacién, se describira la realizacion 8 de la presente invencion. Se centrara la descripcién principalmente en
las diferencias con respecto a la realizacién 1 descrita anteriormente, y a los componentes que son iguales a o
corresponden a los de la realizacion 1 se les proporcionan numeros de referencia que son iguales a los de la
realizacion 1 y se omitira la descripcién de los mismos. La figura 15 es un diagrama de bloques que ilustra un
sistema de control de grua al que se le ha aplicado un sistema de ayuda al funcionamiento de una gria segun la
realizacién 8 de la presente invencion.

En la realizaciéon 8, como en la realizacién 1, cuando un cuerpo mévil 103 esta atravesando, los medios de
determinacion de disminucién de velocidad 6 emiten una orden de disminucion de velocidad transversal a un
controlador de accionamiento de gria 2 para disminuir la velocidad transversal del cuerpo movil 103 hasta una
velocidad de marcha lenta antes de que un contenedor 108R o un elemento de agarre de contenedor 105 choque
con un objeto. Ademas, en la realizacién 8, si el cuerpo movil 103 alcanza la posicion en la que el contenedor 108R
o el elemento de agarre de contenedor 105 golpea un objeto mientras se desplaza a la velocidad de marcha lenta,
los medios de determinacion de disminucion de velocidad 6 emiten una orden de detencién de movimiento
transversal al controlador de accionamiento de griia 2 para detener automaticamente el movimiento transversal del
cuerpo movil 103. Segun la realizacion 8, como resultado de realizarse tal control, puede permitirse un retraso en un
funcionamiento para detener el movimiento transversal del cuerpo movil 103 por un operario de grua, permitiendo
una mejora adicional de la seguridad.

Realizacion 9

A continuacién, se describira la realizacion 9 de la presente invenciéon. Se centrara la descripcidn principalmente en
las diferencias con respecto a la realizacién 1 descrita anteriormente, y a los componentes que son iguales a o
corresponden a los de la realizacion 1 se les proporcionan numeros de referencia que son iguales a los de la
realizacion 1 y se omitira la descripcion de los mismos. La figura 16 es un diagrama de bloques que ilustra un
sistema de control de grua al que se le ha aplicado un sistema de ayuda al funcionamiento de una gria segun la
realizacion 9 de la presente invencion. La realizacion 9 incluye ademas medios de detecciéon de puesta a tierra 20
capaces de detectar de que un contenedor 108R suspendido de un cuerpo movil 103 se pone a tierra, ademas de la
misma configuracion que la realizacion 1. Los medios de deteccion de puesta a tierra 20 se proporcionan en un
elemento de agarre de contenedor 105. Los medios de deteccion de puesta a tierra 20 pueden detectar un cambio
en el tamafo de la separacion entre la superficie inferior del elemento de agarre de contenedor 105 y la superficie
superior del contenedor 108R. Los medios de deteccidon de puesta a tierra 20 pueden detectar la puesta a tierra del
contenedor 108R al detectar que se ha reducido la separacion cuando se ha puesto a tierra el contenedor 108R.

En la realizacion 9, como en la realizacion 1, cuando desciende un contenedor 108R, los medios de determinacion
de disminucion de velocidad 6 emiten una orden de disminucion de velocidad de descenso a un controlador de
accionamiento de grua 2 para disminuir la velocidad de descenso del contenedor 108R hasta una velocidad de
marcha lenta antes de que un contenedor 108R choque con un objeto, es decir, se ponga a tierra. Ademas, en la
realizacion 9, si los medios de deteccidon de puesta a tierra 20 detectan que el contenedor 108R se pone a tierra
mientras se hace descender a la velocidad de marcha lenta, los medios de determinacion de disminuciéon de
velocidad 6 emiten una orden de detencion de descenso al controlador de accionamiento de grda 2 para detener
automaticamente la suelta de los cables metalicos104. Segun la realizacién 9, como resultado de realizarse tal
control, puede permitirse un retraso en un funcionamiento para detener el descenso de un contenedor 108R por un
operario de gria, permitiendo una mejora adicional de la seguridad.

Realizacién 10
A continuacion, se describira la realizacion 10 de la presente invencién. Se centrara la descripcion principalmente en

las diferencias con respecto a la realizacién 1 descrita anteriormente, y a los componentes que son iguales a o
corresponden a los de la realizacion 1 se les proporcionan numeros de referencia que son iguales a los de la
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realizacion 1 y se omitira la descripcién de los mismos. La figura 17 es un diagrama de bloques que ilustra un
sistema de control de grua al que se le ha aplicado un sistema de ayuda al funcionamiento de una gria segun la
realizacion 10 de la presente invencion. Tal como se ilustra en la figura 17, la realizacion 10 incluye medios de
cancelacion de orden de disminucién de velocidad 21 capaces de cancelar selectivamente una orden de disminucién
de velocidad de descenso o una orden de disminucién de velocidad transversal emitida desde los medios de
determinacion de disminucion de velocidad 6 a un controlador de accionamiento de grda 2, y un conmutador de
funcionamiento 1b previsto en un puesto de operaciones 1, ademas de la misma configuracion que la realizacion 1.
Dependiendo de las preferencias de un operario de grua, una funciéon que realiza una disminucién de velocidad
automatica en una direccion de descenso o una disminucion de velocidad automatica en una direccion transversal
puede ser molesta para el operario de grua. En la realizacion 10, en tal caso, el operario de grda puede cancelar
cualquiera o ambas de las funciones que realizan una disminucién de velocidad automatica en una direccion de
descenso y una funcién que realiza una disminucién de velocidad automatica en una direccion transversal operando
el conmutador de funcionamiento 1b. Basandose en una sefal desde el conmutador de funcionamiento 1b, los
medios de cancelaciéon de orden de disminucion de velocidad 21 cancelan cualquiera o ambas de una orden de
disminucion de velocidad de descenso y una orden de disminucion de velocidad transversal emitidas desde los
medios de determinacion de disminucion de velocidad 6 al controlador de accionamiento de grda 2, segun una
seleccion por un operario de grua. Segun la realizacién 10 descrita anteriormente, pueden cancelarse cualquiera o
ambas de una funcién que realiza una disminucién de velocidad automatica en una direccion de descenso y una
funcién que realiza una disminucién de velocidad automatica en una direccion transversal segun las preferencias de
un operario de grua. Por tanto, la realizacion 10 puede responder a muchas preferencias diferentes de operarios de
grua.

Lista de simbolos de referencia

1 puesto de operaciones

1a conmutador de seleccion

1b conmutador de funcionamiento

2 controlador de accionamiento de grua

3 controlador de ayuda al funcionamiento

4 medios de calculo de separacion de datos de elemento de agarre

5 medios de produccién de datos de distribucion de alturas de objetos

6 medios de determinacion de disminucion de velocidad

7 medios de calculo de distancia necesaria

8 motor de izado

9 motor transversal

12 medios de conversién de velocidad-posicion

13 detector de velocidad de elevacion/descenso

13a detector de posicién de altura

14 detector de velocidad transversal

14a detector de posicion de cuerpo movil

15a medios de fijacion de dimensién de altura de contenedor

15b medios de deteccion de dimension de altura de contenedor

16 sistema de gestion de depdsito

17, 18 medios de informacion

20 medios de deteccién de puesta a tierra
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21 medios de cancelacion de orden de disminucién de velocidad
100 graa

101 bastidor

102 rueda motriz

103 cuerpo mévil

104 cable metdlico

105 elemento de agarre de contenedor

107 camién

108, 108Q, 108R contenedor

109 medidor de distancia del tipo de barrido
110 plataforma

111 sala de operaciones

112 tambor de enrollado
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REIVINDICACIONES

Sistema de ayuda al funcionamiento de una griia para ayudar al funcionamiento de una grda (100) que
incluye un cuerpo movil (103) capaz de izar un contenedor (108) y moverlo en una direccion horizontal,
comprendiendo el sistema:

un medidor de distancia del tipo de barrido (109) montado en el cuerpo mévil (103), siendo el medidor de
distancia del tipo de barrido (109) capaz de medir una distancia y un angulo entre el medidor de distancia
del tipo de barrido (109) y un objeto en la amplitud de movimiento del cuerpo mévil (103); y

medios de produccion de datos de distribucién de alturas de objetos (5) para producir, basandose en la
informacion medida por el medidor de distancia del tipo de barrido (109), datos de distribucién de alturas de
objetos que son datos que indican una distribucién de alturas de objetos en la amplitud de movimiento del
cuerpo movil (103),

caracterizado porque los medios de produccién de datos de distribucién de alturas de objetos estan
configurados de tal manera que, si ha aparecido un punto ciego para el medidor de distancia del tipo de
barrido (109) en los datos de distribucién de alturas de objetos producidos, los medios de produccion de
datos de distribucién de alturas de objetos (5) revisan los datos de alturas de objetos en una zona de punto
ciego basandose en datos de una altura de objeto en un punto que esta mas lejos del medidor de distancia
del tipo de barrido (109) en una zona de presencia de contenedores imaginaria que tiene un solapamiento
con la zona de punto ciego.

Sistema de ayuda al funcionamiento de una griia segun la reivindicaciéon 1, en el que los medios de
produccion de datos de distribucion de alturas de objetos (5) estan configurados para revisar los datos de
las alturas de objetos en la zona de punto ciego de manera uniforme hasta un valor igual a la altura de
objeto en el punto mas lejano.

Sistema de ayuda al funcionamiento de una grda segun la reivindicacién 1 6 2, que comprende ademas
medios de disminucién de velocidad automatica (6, 7) para disminuir la velocidad de descenso del
contenedor (108) o un elemento de agarre de contenedor (105) que desciende mientras esta suspendido
del cuerpo movil (103), antes de que el contenedor (108) o el elemento de agarre de contenedor (105)
choque con un objeto, basandose en los datos de distribucion de alturas de objetos.

Sistema de ayuda al funcionamiento de una grda segun la reivindicacién 1 6 2, que comprende ademas
medios de disminucién de velocidad automatica (6, 7) para disminuir la velocidad de movimiento del cuerpo
movil (103), antes de que el contenedor (108) o un elemento de agarre de contenedor (105) que se mueve
junto con el cuerpo movil (103) choque con un objeto, basandose en los datos de distribucion de alturas de
objetos.

Sistema de ayuda al funcionamiento de una grda segun la reivindicacién 3 6 4, que comprende ademas
medios de fijacion de dimensién de altura de contenedor (15a) para fijar un valor maximo para dimension de
altura del contenedor (108), en el que los medios de disminucidon de velocidad automatica (6, 7) estan
configurados para determinar una posicién para el inicio de la disminucion de velocidad calculando,
basandose en la informacion fijada por los medios de fijacion de dimension de altura de contenedor (15a),
la posicion de la superficie inferior del contenedor (108) suspendido del cuerpo mévil (103).

Sistema de ayuda al funcionamiento de una grda segun la reivindicacién 3 6 4, que comprende ademas
medios de deteccion de dimension de altura de contenedor (15b) para detectar la dimension de altura del
contenedor (108) suspendido del cuerpo mévil (103) basandose en la informaciéon obtenida midiendo,
usando el medidor de distancia del tipo de barrido (109), la posicion del extremo inferior del contenedor
(108), en el que los medios de disminucion de velocidad automatica (6, 7) estan configurados para
determinar una posicién para el inicio de la disminucién de velocidad calculando, basandose en la
informacion detectada por los medios de deteccion de dimension de altura de contenedor (15b), la posicion
de la superficie inferior del contenedor (108) suspendido del cuerpo movil (103).

Sistema de ayuda al funcionamiento de una grda segun la reivindicacién 3 6 4, que comprende ademas
medios de seleccion (1a) para permitir que un operario de grua seleccione informaciéon de dimensién de
altura de contenedor, en el que los medios de disminucidon de velocidad automatica (6, 7) estan
configurados para determinar una posicién para el inicio de la disminucion de velocidad calculando,
basandose en la informacion seleccionada usando los medios de seleccion (1a), la posicion de la superficie
inferior del contenedor (108) suspendido del cuerpo movil (103).

Sistema de ayuda al funcionamiento de una grda segun la reivindicacién 3 6 4, que comprende ademas

medios de recepcion para recibir informacién de dimension de altura de contenedor de un sistema superior
(16) que proporciona una instruccion de transporte de contenedor, en el que los medios de disminucion de

15
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velocidad automatica (6, 7) estan configurados para determinar una posicion para el inicio de la disminucion
de velocidad calculando, basandose en la informacién recibida por los medios de recepcion, la posicion de
la superficie inferior del contenedor (108) suspendido del cuerpo mavil (103).

16



ES 2 634 684 T3

{01 601
201~ 011 ]
L ]
\\\
0801 —+F
LOL~F
Eﬁ |
i -
- 480!
0801
= HH G0l
601 — = ....... mmmon A=
\ \\ p-—M 2
oot €0l ¢l

17



ES 2 634 684 T3

¢ol

¢01

L1

L1
i
[

{

101

0801

- .m--

( 7 _.,,- m.uu..w... .u%,_\w. ..............
— e
Lol 001 ol 7 .

¢ 914

18



ES 2 634 684 T3

"
! p1—-O=Or6
§ el 8
L !
ey F ¥
M | NQIDISO4-avaID
YIONYLSId 20 0734 30 NOISHAA
N2 T2 30 SOI03N _._" _| MO9S 30 SOI03N
¥ Y V4O 30 OLNIIN 7
~ Ay Py p R il bt “YNOIDOY 30 HOQYIONLNOD
[ WY
avaroo3n 3a SIAMNOIDVHIHO
NOI2NNIWSIO 33 £013rg0 ~ IHHYOY 30 OL OLLNIINTNOI 3d ol1s3nd
NOIDYNINNZL3a [ m__n_m_ Dﬂmu_q.w__m._h.__qm q -NIWI13 30 SOLVD -NN4 30 WIS
30 sOI03aN ot gk 30 NQIOWNYJ3S 30
30 QU0 3 NOID un__u_n_mu_d:u 30 SOI03N ,  odiddvyd 30
FJNA0Xd 30 S0103N . 'OdIL 130 FIONYL
— — — -S10 30 HoaIg3an
L=l 2 oL
9 G 14 ~—¢
601

AWSH3IASNYHEL AYdID0713A 30 NOIDNNIWSIQ 30 N3JHO
‘'OSN3J$30 30 avaIJ013NA 3d NQIDNNIWSIA 30 NITHO

R E

19



ES 2 634 684 T3

FIG 4

- 109
ALTURA H By 9
A 108R—_ | -f--2D
YL+Yh Ch |/
iF-----54-D
Xb-XL-Xh—— — 4 XatXLtXh
I S-—:’::'
ol Hs
maﬂT - Hs—Ch
Pd[ i3
Hn
o
POSIC EM DIREC-
rpets pmpens | Nempes PPN

[ EMN FILA ACTUAL_J

‘l} DESPUES DE LA REVISION

ALTURAH
E ': ~—Xn
': Lr_F;d
: Hn
= -
I EM FILA ACTUAL FPOSICION ¥ EN DIREC-

CION TRANSVERSAL

AREAEN QUE NO SE|ipEa EN QUE SE HA MEDIDO
HA MEDIDO AUN LA YA LA DISTANCIA

DISTANCIA

20



ES 2 634 684 T3

¢0l m ! ¢ol
T o
oLl el | L
080l
\. ™10l
. G0l
0| add jg L
I_ ) II| HIHIH.IHI HI." alﬂlw : II.II.I
601 ﬁo— ,"m NQIDISOd \I\ mo_, H.. vo— >, V¥ NOIDISOd
c_N: cll 001 N: Zil

G 9I4

21



ES 2 634 684 T3

01 ; ¢0l
— TN
=N T 1 pd
oLl m_m.; , ._
i
- T [ SN BN R &
08011 [
/- 101
N ;{ e
480!
GOl
mﬁf | -
_ _ o 1ol ] LEL
LW il i £t Mpplalglgl - S N -

TmTmT S

60L . . _____\__ .w_ﬁ_:‘ .;_m NQI2ISOd \l\ @m__. et ._u.__,__ AT@“. .MU NOIDISOd

g0L2ll ol oot goLzil ¢l

9 914

22



ES 2 634 684 T3

FIG. 7

ALTURA H 105 — 109
108R—__

PSS T 102
pdp CT1-{-===-- :

Pd1 L /o i
\ = = :E e an
| ¥ Hn1
108QL—__ .
-
Wa Wh POSICION X EN

DIRECCION TRANSVERSAL

23



ES 2 634 684 T3

i
¥
i y1~-O=O~6
NIIN 4
= <Tv 30 NOISNIWIO 30 ¥ €l 6
L hel ___
h— . *
YIHYSI039N ! ' MOI2IS0d-a%alo
wionvisia3a |3 1-073A 30 NoISY3A
P20 30 soiaai i _. -NOD 30 SOI03N
< T ¥ VNHO 30 OLNIIN »
A e iy -¥NOIOOY 30 ¥OQY108LNOD [~
||||||||||||||||||| *
[ 3 )
SIANOIOVHIJO
vaIo013A3a [¢ .,r.
[ SOLIH0 JUUVOY 30 OL OLNIIWYNOIO et ol p
NQIONNIWSIQ 3d 30 SvHNL1Y -NIW313 30 sova|  |-Nn4 30 Tvas
NOIOYNINY313a 30 NONAINLSIA | |35 Noovavags 30 : !
30 soIa3an 30 SCLvd 3a NOID HIN2TYD 30 SOIA3N
oNAOXd 30 SOIA3 le OdlIL 130 YIONYL
= = ~ -510 30 ¥OAIO3
M
g g p g 601

TYSHIASNYYEL dvaID0T3A 3 NQIDNNIWESIT 30 N2JHO
'0OSN32S3A 30 AYaID0T13A 3A NQIDNNIWSIA 30 NIAHO

8 9Id

24



ES 2 634 684 T3

qGl- “T¢ 30 NOISNIWIO 30 ;
01003130 30 §0103 ' 1~ O=~6
1
g 8
L A
HEAN ¥
it [NOIRISOa-avai
VIONYLSIO 30 | 1 1-073A 30 NOISHIA
INDTYD 30 SOIQIAN ““_. -NOD 30 SOIJ3W
L 1 YNHO 30 OLNIIW
TR SR R 5. SYNOIDOY 20 HOAYTIOELNGD 1{...N
R I —————— =
SINOIDYHILO
s
UVENL0 1aA ad SOL3ra0 I9uvVoY 30 OL OLNIIWYNOID 30 01S3nd
- NOIJNNINSIAQ 30 —  3g swynLTy -N3W313 30 SOLva -NN4 30 TWNIS
NOIDYNIWEIL3A 30 NOIDNBIYLSI] 30 NOIDYHYd3s 30
30 SOId3IN 30 S0L¥A 30 NOID DINDTYD 30 2013 oarggYys 3d
SNOOXNd 30 S0103 OdIL 130 WIONYL
— — — s ~210 30 HO0aId3WN
e —
9 G 14 € 601

TYSHIASNYHL AYAID0T3aA 30 NOIDNNIWSIA 30 NIOHO
'0SN32S3a 3d d¥al20T13A 30 NOIDNNINSIA 3a N3aH0

6 914

25



ES 2 634 684 T3

FIG 10

ALTURAH 105

t 1R
Y s §
wsﬂf "
A Hc
A

POSICION X EN DIRECCION TRANSVERSAL

26



ES 2 634 684 T3

.

BC | ——P00aNIINGS 30VEn i
sl “T¥ 30 NQISN3WIQ 30 ' &l 8
NOIOWTI4 30 SOI03IN [ nél
HE
~PraveTTaN 1 [(NORIS0d-ava
o WIDNYLSIOd 30 1 A O73A 30 NOISHIA
1N0T¥0 30 SOIQaN 1} _. -NOD 30 SOIQ3N
I 4 ¥ YNEO 30 OLNIIN .
o T — T -¥NOIDOV 30 HOAYIOHLNOD [4
» ‘Ysanolovaado L 1
avaooi3an 3a SOL3PE0 IYNVEY 30 OL (] 30 0153Nd
" NOIONNINSIO 30 fe— 30 svanily  fe— N3WTE 30 SOV OLNIINYNOID| o
NOIDYNIWY3L3a 30 NQIONBIMLSIC saNolovavags 3a]|  [~Nnd3awnas| Bl
30 SOIQ3aN 30 SOLYA3ANOID | Kynadvn 30 SOIaaN oqarggva 30
ONAoYd 30 SOIQ3N| . OdlL 130 VIONYL
— ~ ~ -s10 30 ¥0qIg3N
™
9 g 4 € =
601

TYSHIASNYHL vAI2073NA 30 NQIDNNIWESIA 3a N3OHO
'0SN32S30 30 dvaID013A 30 NOIDNNIWSIA 30 NIJHO0

L1 914

27



ES 2 634 684 T3

-

BG 1~

_—~f003NIINGD 30 van |
51T 30 NOISNAWIO 30 .l._ [

MO 4 30 SO

2

YISNYLSIO 30
212 30 S0103

11 [ NOIOIS0d-avaio
11 -0713A 30 NOISHAA
1] _-NOO 30 so1dan

fe ot ¥ VMO 30 OLNIIW »
P R -YNOIDOY 30 HOOYIOHLNOD ¢
e L 4 <
%
» SANOIOVHIO |-
OYai2o3an 3d SoLdra
NOIONNINSIA 3 fe Iasvanlly  fe— 3¥¥Ov300L el |__3901s30d
NOIDYNIWHILI 30 NOIDNEIHLSIO -N3aWET3 30 5013 L _
30 0103 30 SOLvd 30 NOID 30 NQIDYYYE3S 30 DOg4va 30
oN00Yd 30 s0i03W|  ©1N9TYO 30 SOIa3N odiL3avionvL 601
~ ~ ~ o 510 30 Hoqioan |
9 G 4 €

TSHIASHNYYL AYAID0T3A 30 NQIDNNINSIO 30 N3O
'OSN32$30 30 AvaI20T3A 3d NQIDNNIWSI 30 N3JH0

¢

| 914

011SOd30 30 NOIL~- G|
-S39 30 YNILSIS

28



ES 2 634 684 T3

el 8
L ¢l
J — ¥
25 MOIDISOd-avaID
~ VIONVLSIO 30 -073A 30 NOISHIA
DIN2TyD 30 SOI03IN _l ~NO2 30 SOIa3NW
¥ VYD 30 OLNIIN 7
o e ot “¥NOIDOY 30 HOAY10YLNOD
F
avalooT3A 3a * Hsanoioveadol._ 1
NOIONNINSIA 30 mmom.vmmﬂwé Jy¥vov 30 0L mw.zmwﬁﬂﬂm_mw (1___3a0is3and
NOIOYNIWE3L3a -N3W313 30 SOLvd NN
ﬂun_ i 30 NOIONBIYLSIO 30 NOIOVNYd3S 30 L1
30S0VA 3ANQID | BInoTyD 30 SOIAIN Odiddvd 3d
LoNaodd 30 SOI03N OdIL 7130 YIONYL
~ ~ —~ a0 -510 30 HOAIa3AW
9 q ¥ Py
601

29

ISHIANASNYHL AYAI0073A A NOIDNNIWSIA 3a NIAHO0
'0SN32530 30 a¥AID0T13A 30 NQIDNNIWSIA 30 N3JH0

el 914



ES 2 634 684 T3

L
—

Ll o

VIgveI0aN
YIONYLSIO 30
HIN2TYD 30 SOI0IN

MQI2ISO4-aVaID
_| =0713A 20 NOQISH3IA

-NOD 30 SO1a3N

¥ YYD 30 OLNIIW ~—7

e “YNOIDDY 30 HOOY 10 LNGD

‘ IIIIIIIIIIIIII - .- e +
F
avaiooi3a 3a —— * YYsanoiovyadol. I
NOIDANIWESIQ 30 SHHYOY 30 0L OLMNIAINYNOID Ja oLs3aNd
NOIOYNINY3L3a [ | i .uuzu%u.qmm_.wﬁ_ . [*|-naw313 30 solva -NN4 30 N3 mﬂ.
30 SOIa3w s0solva3ano| PO NOIOVEWdIS 30 oorggvE Ig
lonaoud 3asoiady P10 TYO 30 SO, OdIL 130 VIONYL
Lo o = -510 30 HOQIgIN
9 G b ~t o
601

IYSHIAASNYHL AYAID0T3A 30 NOIDNNIWESIT 30 NIAHO0
'0SN32530 30 dval2073A 30 NOIDNNIWSIA 33 NSaH0

vl 914

30



ES 2 634 684 T3

b
i
f 1 ~~-O=6
"
b gl 8
L !
e R 4
Viuvesoan | [NoPIEodavan
WIONVLSIO 30 | 1} A 7O713A 30 NOISHIA
DIN2Y2 30 soigaw | _\ |-NOD 30 SOIQIN
* o ¥ VNHO 30 OLNIIN L7
iy PRy ¢ i “¥NOIDOY 30 HOQYIOHLNOD
w
L SINOIDVHIHO
I RPIOMIESIE o 30 SvunLv -N3W313 3asotva|  |NNd 30 W3S
NOIDYNIWY3LIA 30 NOIONGINLSID 20 NOIIVAINISS 30 -
S0 S01a3 30 S01vd 30 NOID ourgayd 3d
L onaoNd 30 soiaay PN Tv0 30 SOIdEN, OdIL 130 VIONYL
= i ~ ¢ L°SI0 30 ¥0QIQ3N
601

TYSHIASNYHL OLNIIWIACW 330 NOQIONILIA 30 NIJHO "TYSHIANSNYHL vaI20713A 30 NQIDNNIWSIA 3d N3aGH0
‘0SN32S3A 3a AvaliD013A 3a NOIDNNIWSIA 3d NIAHO

Gl 914

31



ES 2 634 684 T3

[ 72 S .AUJ!E1 I

t vl (JO“AU.[ 6
t el 8
L b gl
L — "
VIdvs323aN "" MNOI2ISCd-0valo
< viONvLSIO3a | it ]-073A 30 NOISHIA
N0Ty0 30 SOOI _. -NOD 30 SOIQ3N
“ L] YNHO 30 OLNIIN -2
Tk Pttt B+ “YNOIOOY 30 ¥OAYI0¥LNOD
B
avalooT1an 30 e SINOIOVHIL0 |y
NOIONNINSIO 30 L | _SOS0 - L | 3udvev3gol OLNIIWYNOIO 3d o1s3nd
NOIOVNIWY3L3A 20 NOIONERLSI -Nawa33asolva| |-NNd 30 TvN3ES
FoONaoHd 30 SOI03W v _ OdIL 733 ¥IINYL
— ol ¢ E
9 G |4
601

JOSN3OS3IA IA NOQIONILAA A NIAHO TWSHIASNYHL A¥AID0T3A 30 NOIDNNIWSIA 30 N3JH0
'0SNI2S30 30 A¥aI20T3A 30 NQIDNNIWSIA 3d N3AHO

91 9l

32



ES 2 634 684 T3

M
{
N
E 8
L 12l
CLECEEREL 1 [NoDISOd-avan
VIONWLSIO 30 |1} £073A 30 NQISHIA
DINDTYD 30 SOIOIN i _l -NOD 30 SOIT3W
L VYO 30 OLNIIW L7
-.nr.w “YNOI2OY 30 HOAYTOH.LNOD
r
QvaIoo13A 3@ el & W
NOIDNNIWSIA 30 $013rdo 34YYOY 30 OL OLNIINYNOID 30 ols3and
S0 SYHENLTY . -NM4 30 TWN3S 1“
NOID¥NINYILIA 30 NOIONERILSIA N3W313 30 SOLva ql
330 013N 30 S01va 30 NOID 30 NQIDWEYd3as 30
onaoyd 3asolggy P 'N2TY2 30 SOIG3N ¥ etz
— = L Ovam0 A -S10 30 ¥OaIg3aw
g | 20 NOIONNINSIO
9 G 14 30 N3AH0 30 NOID 601

TYSHINASNYHL A¥aI2013A 30 NOIDNNINSIA 30 N3dH0
'OSN32S30 30 AvaID0T13A 3d NQIONNIWSIA 30 N3JH0 4

L1914

33



	Primera Página
	Descripción
	Reivindicaciones
	Dibujos

