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DESCRIPCION
Control de grua

El invento se refiere a un control de grda con las caracteristicas del preambulo de la reivindicacién 1, a una grua, en
especial a una gria de carga, con un control de grua de este tipo, asi como a un vehiculo con una grda de este
tipo.

Todas las gruas presentan un modo de funcionamiento en el cual un usuario puede modificar libremente la
geometria de la grua, es decir, la posicion relativa del brazo de grua entre si en un plano o respecto de una columna
de grua y la posicion de giro del brazo de grda con la columna de grua con relaciéon a un zécalo de grda. Mediante
el accionamiento de los elementos de manejo, el usuario puede, por ejemplo modificar la posicion relativa de los
brazos de grua y girar los brazos de griia con la columna de grda respecto del zécalo de grua. Por detras, el
funcionamiento de la grua esta vigilado por dispositivos de seguridad, los cuales intervienen en el caso de que un
usuario accione los elementos de manejo de manera que lleven a un estado critico de seguridad. Por ejemplo, se
puede vigilar la seguridad de la posicion de la grua.

Ya se conocen gruas acordes con el género cuyo control de grda presenta un primer modo de funcionamiento en el
cual la gria puede ser manejada con libertad por el usuario mediante ordenes de control y presenta un segundo
modo de funcionamiento activable por el usuario en el cual la geometria de la gria puede ser modificada por el
control de gria en una secuencia predeterminada de movimientos. El segundo modo de funcionamiento sirve
entonces para llevar una gria, de manera predeterminada, desde una posicion de estacionamiento a una posicion
de trabajo, o llevar a una gria de una manera predeterminada desde una posicion de trabajo, dado el caso
predeterminada, a la posicién de estacionamiento.

Estas gruas acordes con el género presentan un interruptor de hombre muerto como elemento de manejo el cual
debe ser presionado continuamente para activar el segundo modo de funcionamiento y para mantener activo el
segundo modo de funcionamiento.

Gruas conocidas por el estado de la técnica, se encuentran por ejemplo en el documento EP 2 388 228 A1, el US 5
731 974 A, el DE 20 2010 014309 U1 y el US 2004/073358 A1.

La mision del invento es preparar un control de grda acorde con el género, una gria con un control de grda de este
tipo y un vehiculo con una grua de este tipo, que permita un funcionamiento mas confortable y que mediante una
secuencia predeterminada de movimientos ayude al usuario a alcanzar la posicion de estacionamiento o trabajo.

Esta mision sera resuelta por un control de griia con las caracteristicas de la reivindicacién 1, una gria con un
control de este tipo de acuerdo con las caracteristicas de la reivindicacién 17 y un vehiculo con una grda de este
tipo de acuerdo con la reivindicacion 18.

Por ello, los fines de la misién se obtienen por que el control de gria presenta un punto de interconexién con el
usuario guiado por menu, en donde el punto de interconexiéon con el usuario guiado por menu presenta una funcion
que puede ser seleccionada por el usuario, por medio de la cual el control de gria pasa del primer al segundo modo
de funcionamiento.

Ejecuciones ventajosas del invento estan definidas en las reivindicaciones subordinadas.

Por lo demas, esta previsto preferentemente, que el control de gria tenga en cuenta la secuencia predeterminada de
movimientos de la geometria de grua de un segundo brazo articulado Knick (Fly Jib) y de acuerdo con ello controle y
coloque para alcanzar la posicion de estacionamiento o la posicion de trabajo.

Especialmente preferido es, ademas, que el control de gria, con un brazo articulado (Fly- Jib o cualquier otra
configuracion de grda detectable) regule automaticamente diferentes posiciones intermedias y también diferentes
posiciones de trabajo, para una determinada secuencia de movimientos de la geometria de gria, y con ello la
secuencia predeterminada de movimientos de la geometria de gria describa una trayectoria dependiente de la
configuracion de grua.

Igualmente puede estar previsto que mediante una sefializacion de la posicion de palanca, una correspondiente
activacion y desactivacion del elemento de manejo mediante el control de grua llegue a una reduccion del peligro de
trabajos defectuosos indeseados debidos al usuario, lo que aumenta la seguridad.

En un ejemplo constructivo especialmente preferido esta previsto que en cualquier momento que se desee, en el
que el control de gria se encuentre en el segundo modo de funcionamiento, por medio del accionamiento de un
interruptor (por ejemplo un interruptor de hombre muerto en el pupitre de control) el control de gria interrumpa la
secuencia de variaciones en la geometria de grua y todos los elementos de trabajo pasen a su situacion de
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actividad original. Entonces, el usuario puede realizar una correccion manual de todos los casos de la geometria de
grda (por ejemplo, soslayar un obstaculo). Después de terminar el accionamiento del interruptor, el control de graa
bloquea automaticamente todos los elementos de manejo y solo es posible la actividad de velocidad para después
de una nueva y positiva comprobacion de seguridad mediante el control de gria poder continuar la secuencia
interrumpida.

Preferentemente esta previsto que cuando se realice una secuencia predeterminada de movimientos de la
geometria de grua, se inicie siempre una posicion de estacionamiento de la gria a partir de una direccion de giro
predeterminada de una columna de gria de la grida respecto de un zécalo de gria de la grua. Asi puede quedar
asegurado que para compensar cualquier tolerancia de medida, la columna de gria se mueve siempre en la misma
direccion de giro y también en la misma zona angular, hasta la posicion de estacionamiento.

Otras ventajas y detalles del invento asi como diferentes formas constructivas se comentan sobre la base de las
figuras adjuntas. Se muestra:

La Figura 1a, el menu principal de un punto de interconexion con el usuario guiado por menu, de un control
de graa acorde con el invento,

la Figura 1b, un submenud del menu principal de la figura 1a,

la Figura 1c, una consulta de seguridad del punto de conexién con el usuario guiado por mend,

la Figura 1d, otra ejecucion de un submenu del menu principal de la figura 1a,

la Figura 1e, otra ejecucion de una consulta de seguridad del punto de interconexiéon con el usuario guiado
por menu,

la Figura 1f, otra ejecucion de un submenu del menu principal acorde con la figura 1a,

la Figura 1g, otra ejecucion de una consulta de seguridad del punto de interconexidon con el usuario guiado
por menu,

la Figura 2, una representacion en perspectiva de un vehiculo con una grda situada en él,

la Figura 3, un pupitre de mando para manejar un control de gria acorde con el invento y esquematicamente
el control de gria con los sensores de grua,

las Figuras 4a a 4g, esquematicamente, una secuencia de modificaciones de la geometria de grda causada
por el control de grda acorde con el invento, el cual se encuentra en el segundo modo de funcionamiento,
partiendo desde una posicion de trabajo y terminando en una posicion de estacionamiento,

las Figuras 5a a 5d, esquematicamente, una secuencia de modificaciones de la geometria de gria causada
por el control de grda acorde con el invento, el cual se encuentra en el segundo modo de funcionamiento,
partiendo desde una posicion de estacionamiento y terminando en una posicion de trabajo.

La figura 1a muestra el menud principal del punto de interconexién con el usuario guiado por menu, del control de
grua. El menu principal presenta puntos del submenu seleccionables, en este ejemplo constructivo una regleta de
menu situada en el borde izquierdo del menu principal. Al submenu “activacién del segundo modo de
funcionamiento” (figura 1b), se llega a través de la seleccion de los iconos correspondientes.

La figura 1b muestra ambas posibilidades de seleccion del segundo modo de funcionamiento, en concreto “posicion
de estacionamiento” y “posicion de trabajo”. Una seleccion de la posibilidad de eleccion  “posicion de
estacionamiento” ocasiona, después de una comprobacion positiva especialmente de la geometria actual de grua y
del estado de equipamiento, por medio del control de grua y del usuario, una secuencia de modificaciones de la
geometria de grua partiendo desde una “posicion de trabajo” y terminando en una “posicion de estacionamiento”.
Una seleccion de la posibilidad de eleccion ““posicion de trabajo” ocasiona, después de una comprobacion positiva
de la situacion de seguridad, en especial de la geometria actual de gria y del estado de equipamiento de la grua,
por medio del control de grda y del usuario una secuencia de modificaciones de la geometria de grua partiendo
desde una “posicion de estacionamiento” y terminando en una “posicién de trabajo”.

La figura 1c muestra una consulta de seguridad del punto de interconexién con el usuario guiado por menu, la cual
en este ejemplo constructivo aparece al pasar de la fase de movimiento de traslacién a la fase de movimiento de
rotacion, de la modificacion de la geometria de grda. Enlazado con ello, la modificacion de la geometria de grua
entra en pausa. El control de grda permanece entonces en el segundo modo de funcionamiento y espera hasta la
confirmacion por el usuario. El sentido y la finalidad de la consulta de seguridad consisten en este ejemplo
constructivo en hacer que el usuario realice una comprobacion visual de la situacion de seguridad. Esto puede
comprender, por ejemplo:

- Comprobacion del estado de preparacion de la grda con respecto a los equipamientos adicionales o
cargas no detectables por el control de grua por si mismo, por ejemplo, esta desmontado ya un eventual
medio de acogida de la carga, se encuentra todavia una carga en la graa?.

- comprobacioén del estado de preparacion de la guia del cable de carga y de su torno de cable,

- comprobacién de la gria por lo que respecta a que los sistemas de empuje estan totalmente insertados y
las prolongaciones manuales de la pluma (de la grda y de un eventual Fly-Jibs).



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

ES 2 662 094 T3

- comprobacion de las condiciones de los alrededores. ¢Hay disponible suficiente sitio para llevar a cabo la
secuencia de modificaciones en la geometria de la gria en la “posicion de estacionamiento” o en la
“posicion de trabajo”?.

Después de la confirmacion positiva por el usuario, el control de gria continua el desarrollo de la secuencia
existente de modificaciones en la geometria de gria para alcanzar la deseada posicion final. Mientras no exista
ninguna confirmacion por parte del usuario, el control de gria permanece en el segundo modo de funcionamiento
pero no activa ningin movimiento. Si durante un determinado periodo de tiempo sigue sin dar el usuario la
confirmacion, la funcion se interrumpe y el control de gria termina el segundo modo de funcionamiento. En este
ejemplo preferido, para cambiar al primer modo de funcionamiento sigue siendo necesaria la confirmacion por parte
del usuario.

La figura 1d muestra otra ejecucion de un submenu con las dos posibilidades de seleccion para la activacion del
segundo modo de funcionamiento, que comprenden nuevamente “posicion de estacionamiento” y “posicion de
trabajo”.

En la figura 1e se muestra otra posibilidad para el disefio de una consulta de seguridad del punto de interconexion
con el usuario guiado por menu.

En la figura 1f se muestra otra posible ejecucién de un submenu con las dos posibilidades de seleccion para la
activacion del segundo modo de funcionamiento, que comprenden nuevamente “posicion de estacionamiento” y
“posicion de trabajo”.

La figura 1g nuestra otra ejecucion de una consulta de seguridad del punto de interconexion con el usuario guiado
por mendu.

La figura 2 muestra una vista lateral de un automovil 50 sobre el que esta colocada una grua para automévil 100.
El sistema de gria 110 de la gria para automovil 100 presenta el brazo de elevacion 111 y el brazo articulado 101.
En este ejemplo constructivo preferido, el torno de cable 104 esta situado en el brazo de elevacion 111.  Este torno
de cable 104 sirve para elevar las cargas con el cable de carga 103.

En el brazo articulado 101, que tiene un disefio telescopico, esta construido un segundo brazo articulado colocado
mediante una articulacion, brazo que aqui tiene una ejecucion tipo Fly — Jib 102. Para ello, el brazo articulado 101
presenta varias prolongaciones de pluma 107 y la Fly-Jib 102 presenta igualmente varias prolongaciones de pluma
108. El extremo del sistema de grda 111 forma la punta de grda 109. Hay que indicar aqui que este ejemplo
constructivo se trata de una variante de un sistema de grda 110 de la griia para automoévil 100, pudiéndose imaginar
naturalmente igualmente cualquier otra forma constructiva de un sistema de grda 100, como por ejemplo un sistema
de grda 110 con un brazo de elevacion telescépico.

La figura 3 muestra un pupitre de mando 6 para el manejo de un control de gria 10 acorde con el invento y
esquematicamente el control de gria 10. El pupitre de mando 6 presenta aqui preferiblemente un control a distancia.
Después de que el usuario seleccione una de las dos posibilidades de seleccion, “posicion de estacionamiento” 4y
"posicion de trabajo" 5 el control de gria 10 comprueba automaticamente si, y siempre que esto sea detectable por
el control de grua 10, existen impedimentos de seguridad para una activacion del segundo modo de funcionamiento.

Por ejemplo, el control de gria 10 comprueba si la geometria de grda existente es totalmente adecuada, desde el
punto de vista de la técnica de seguridad, como punto de partida para la secuencia predeterminada de
modificaciones de la geometria de grua en la "posicion de estacionamiento” 4 o en la "posicion de trabajo" 5. Sila
grua 100 se encuentra en una posicion de trabajo se comprueba por ejemplo si el angulo entre el brazo mas exterior
de la grda 100 y la columna de guia se encuentra en una zona determinada. También se puede comprobar si el
angulo de giro de la columna de grda 106 respecto del zécalo de gria 206 se encuentra dentro de una zona
aceptable. Ademas, mediante el control de grua 10 puede comprobarse también si en la grda 100 se encuentra un
cesto de trabajo. Para todas estas funciones se pueden emplear los sensores generalmente conocidos de una grda
100 acorde con el género.

Hasta ahora, todas las palancas de manejo 11, 31 se encuentran a disposicion del usuario para el libre manejo de
acuerdo con la asignacion de funcion prevista por parte de la fabrica.

Si todas las palancas de manejo 11, 31 se encuentran en la posicion cero y el usuario ha otorgado su autorizacion,
entonces todas las palancas de manejo 31, excepto una, quedan bloqueadas, esta palanca de manejo 11 no
bloqueada sirve después de la activacion del segundo modo de funcionamiento para que el usuario, inclinando la
palanca de manejo 11 fuera de la posicion cero, pueda seleccionar la velocidad a la que se modificara la geometria
de grua.
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En las dos figuras restantes se representa ahora como, en concreto en el ejemplo constructivo, se realiza una
secuencia predeterminada de modificaciones de la geometria de grua.

La figura 4a muestra esquematicamente la grda 100 en una "posicién de trabajo" 12 con el sistema de empuje 107
extraido desde el brazo articulado 101 y el 108 desde el Fly-Jib 102. En la figura 4a no puede apreciarse (pero
véase la figura 2) que en la posicion de trabajo también existe un torno de cable 104 con el cable 103 asegurado.

La figura 4b muestra a la gria 100 en la "posicién de trabajo" 12 mostrada en la figura 4a desde arriba, para poder
representar el estado de giro de la columna de grda 106 respecto del zécalo de grua 206.

La figura 4c muestra, después de que la activacion del segundo modo de funcionamiento se haya realizado con
éxito, aquella geometria de griia que se obtiene después de la introduccién del sistema de grda 110 y del Fly-Jibs
102. Con ello las modificaciones de traslacion de la geometria de gria quedan terminadas. Hasta ahora no se han
realizado ningunas modificaciones rotatorias de la geometria de grda (modificacion del estado de giro de la
columna de grua 106 respecto del zécalo de grua 206, modificacion del angulo relativo entre los brazos de grda
101, 102, 111).

En este ejemplo constructivo se realiza la consulta de seguridad 1 del control de grda 10 al usuario, como esta
representado en la figura 1c.

Para lo que sigue, hay que suponer que la consulta de seguridad 1 fue resuelta positivamente.

Ahora se produce una modificacién del angulo relativo entre los brazos de gria sin modificacion del estado de giro
de la columna de grua, respecto del zécalo de gria (figura 4d). Con ayuda del sensor de presion 52 en esta
posicion intermedia definida de la grua se lleva a cabo una plausibilizacion de la carga de grua, que debe estar por
debajo de valores limite predeterminados dependiendo de la configuracion de grda (por ejemplo, si estda montado
un Fly-Jib o no lo esta) detectada por el control de grua.

La figura 4e muestra la geometria de grda después de que se haya realizado con éxito la modificacion del angulo de
giro de la columna de gruia respecto del zécalo de grua. En el paso de la figura 4d a la figura 4e, el torno de cable es
girado igualmente a la posicion de estacionamiento.

La figura 4g muestra la modificacion del angulo relativo entre los brazos de grda 101, 102, 111 en la posicion de
estacionamiento 2. Poco antes de alcanzarse la posiciéon de estacionamiento 2 se realiza preferentemente, una
conmutacion desde una regulacion de posicion, con ayuda de los sensores 54 y 56, a una regulacion de presion, con
ayuda de | los sensores 51 y 52 para soslayar una eventual holgura de los brazos de grua 101. 102. 111 o una
inexactitud de la regulacién de posicién. La desconexién se produce al alcanzarse un nivel de presion
predeterminado.

Naturalmente, también existe una holgura determinada referida a la modificacién del angulo entre columna de grua
106 y zdcalo de grua 206, por lo que con preferencia esta previsto que un giro de la columna de gria 106 respecto
del zécalo de grua 206 se produce siempre desde la misma zona angular (figura 4f), es decir, si la columna de grda
106 debiera acercarse desde otra zona angular a la posicion de estacionamiento 2, entonces ésta sera sobrepasada
para que pueda trasladarse desde la mencionada misma zona angular mencionada a la posicion de estacionamiento
2 (véase figura 4f).

Analogamente a la figura 4, la figura 5 muestra el traslado desde la posicion de estacionamiento 2 a la posicion de
trabajo 12.

Durante la secuencia predeterminada de movimientos de la geometria de grua, la modificacion de longitud del cable
de carga 103 tensado del torno de cable 104 provocada por ello, es compensada automaticamente, para lo que la
tension del cable es regulada mediante el control de gria 10. Con ello se evita tanto la formacion de cable durmiente
como una situacion de sobrecarga del torno de cable 104.

Ademas esta previsto que el control de grua 10 realice automaticamente un pretensado hidraulico de los diferentes
sistemas de empuje 107 y 108 asi como del cilindro de elevacion para el giro de los brazos de gria 101 y 102.

En cualquier momento, mientras que el control de grda 10 se encuentra en el segundo modo de funcionamiento,
puede ser accionado un interruptor (interruptor de hombre muerto) lo que lleva a que el control de gria 10 se
detenga en la secuencia de modificaciones en la geometria de grda y libere todas las palancas de manejo 11, 31.
Con ello, el usuario puede llevar a cabo manualmente una eventual correccion de la geometria de grda (por ejemplo,
para soslayar un obstaculo). Después de que el usuario haya realizado la correccién manual y de la liberacion del
circuito de hombre muerto, el control de gria 10 comienza de nuevo con la comprobacion de seguridad de la
geometria de grua existente en ese momento y en su caso, reanuda la secuencia interrumpida.
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Por lo demas esta previsto que el control de gria 10 realice automaticamente la regulacién en reduccién de la
velocidad del proceso o del giro de la geometria de gria. Esto viene al caso especialmente si por ejemplo, la grua
100, se aproxima a la zona limite de la seguridad de estado, a los topes de final o a zonas de bloqueo regulables
electrénicamente.

De manera ventajosa el control de gria 10 reconoce ademas de la geometria actual también el estado de apoyo y
puede por tanto evaluar o confirmar si se ha conseguido la seguridad de posicidon para la graa 100.

Tanto cada una de las posiciones intermedias durante la secuencia predeterminada de movimientos para alcanzar la
posicion de estacionamiento o la posicion de trabajo, como también la propia posicion de trabajo dependen de la
posicion de gria que puede ser detectada por el control de grda (10). Entre todo esto hay que entender que el
control de grua (10) es especifico del equipamiento para diferentes frases de parametros, especialmente para
valores nominales de la regulacion de posicion para los sensores 54 a 56.

La descripcion anterior, con respecto a la sucesion de las secuencias de modificacion de la geometria de grua, se
refiere a un ejemplo constructivo especialmente preferido. Sin embargo, a pesar de esto, la propia sucesion puede
ser modificada y adicionalmente se confirman posiciénes de estacionamiento y posiciones de trabajo preferidas
adicionales.

Asi, esta previsto preferiblemente que por el usuario se pueden integrar secuencias predefinidas en el control de
grida 10, pensandose para ello que esto pueden hacerlo por ejemplo los talleres de servicio. Por motivos de
seguridad esta previsto que los talleres de servicio o el usuario solo pueden seleccionar o modificar estas
secuencias a partir de un rango de valor predeterminado o también solo se puede influir en sucesiones de
secuencias de los movimientos.
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REIVINDICACIONES

1. Control de gruia (10) para una grua (100) especialmente una grua de carga, con un primer modo de servicio en
el cual la graa (100) puede ser manejada libremente por un usuario por medio de érdenes de control y un segundo
modo de funcionamiento  que puede ser activado por el usuario, en el cual la geometria de grda puede ser
modificada por el control de grda (10) en una secuencia predeterminada de movimientos, caracterizado por que el
control de grua (10) presenta un punto de interconexion con el usuario (3) guiado por menu, en donde el punto de
interconexion con el usuario (3) guiado por menu presenta una funcién (4,5) seleccionable por el usuario mediante la
cual el control de grda (10) pasa del primer al segundo modo de funcionamiento .

2. Control de grua segun la reivindicacion 1, caracterizado por que en un punto predeterminado de la secuencia
predeterminada de movimientos, el control de grda (10) emite una consulta de seguridad (1) que debe ser
confirmada por el usuario, en donde de manera preferida, el punto predeterminado de la secuencia predeterminada
de movimientos esta situado en la transicion de una fase de un movimiento de traslacion a una fase de movimiento
rotatorio de la modificacion de la geometria de grua.

3. Control de grua segun la reivindicacion 2, caracterizado por que en el punto predeterminado el control de grua
(10) interrumpe la secuencia predeterminada de movimientos de la geometria de grda, en donde preferentemente
después de que el usuario confirme la consulta de seguridad (1) el control de grda (10) continda la secuencia de
movimientos de la geometria de grda.

4. Control de grua segun una de las reivindicaciones 1 a 3, caracterizado por que en el segundo modo de
funcionamiento el control de grda (10) activa una palanca de manejo (11) de un pupitre de mando (6) y por medio
de esa una palanca de manejo (11) y mediante el control de grda (10) se puede modificar la geometria de grua en la
secuencia predeterminada de movimientos, en donde preferiblemente el control de grua (10) regula una velocidad
de la geometria de grua con la secuencia predeterminada de movimientos dependiendo de una palanca de manejo
(11) en el pupitre de mando (6).

5. Control de gria segun la reivindicacion 4, caracterizado por que en el segundo modo de funcionamiento
mediante el control de griia se desactivan otras palancas de manejo (31).

6. Control de gria segun una de las reivindicaciones 4 6 5, caracterizado por que en el segundo modo de
funcionamiento y por accionamiento de un interruptor — preferiblemente un interruptor de hombre muerto — el
control de grua (10) interrumpe la secuencia de modificaciones de la geometria de grua y los elementos de manejo
del pupitre de mando (6), - incluida la una palanca de manejo (11) asi como también las otras palancas de manejo
(31) desactivadas, recuperan una actividad funcional original, en donde preferentemente después de terminar el
accionamiento del interruptor el control de grda (10) levanta la interrupcion de las modificaciones de la geometria de
grua y activa la una palanca de manejo (11) del pupitre de mando (6) y desactiva las otras palancas de manejo (31).

7. Control de grda segun una de las reivindicaciones 1 a 6, caracterizado por que durante la secuencia
predeterminada de movimientos de la geometria de grda el control de grua (10) vigila la seguridad de la graa (100)
o la de un automdévil (50) sobre el que se encuentra la grda (100).

8. Control de gria segun una de las reivindicaciones 1 a 7, caracterizado por que para la geometria de grua el
control de grua (10) integra en el calculo la punta de graa (109).

9. Control de grua segun una de las reivindicaciones 1 a 8, caracterizado por que la consulta de seguridad (1)
que debe ser confirmada por el usuario se fija en los aparatos montados sobre la gria (100) y/o se fija en un estado
de giro espacial de la grua (100) critico para la seguridad y/o en el correcto estado de preparacion de la graa (100),
preferiblemente un torno de cable (104) y una guia de un cable de carga (103).

10. Control de gria segun una de las reivindicaciones 1 a 9, caracterizado por que durante la secuencia
predeterminada de movimientos de la geometria de grua, el control de grua (10) gira y posiciona un segundo brazo
articulado — preferiblemente un Fly-Jib (102) — y/o regula una tension de un cable de carga (103) y/o gira un torno
de cable (104) de un cable de carga (103).

11. Control de gria segun una de las reivindicaciones 1 a 10, caracterizado por que con ayuda de como minimo
un sensor de presion (52) el control de gria (10) calcula una carga de grda y — dependiendo de una configuracion
de gria - compara a ésta con valores limite predeterminados y en el caso de que se sobrepasen como minimo uno
de los valores limite predeterminados bloquea una modificacion de la geometria de grua.

12. Control de griia segun una de las reivindicaciones 1 a 11, caracterizado por que dependiendo de la
configuracion de grua el control de grua (10) controla automaticamente diferentes posiciones intermedias y también
diferentes posiciones de trabajo para la secuencia predeterminada de movimientos de la geometria de griia y con



10

15

20

25

ES 2 662 094 T3

ello la secuencia predeterminada de movimientos de la geometria de gria describe una trayectoria previamente
definida dependiente de la configuracion de grua.

13. Control de grda segun una de las reivindicaciones 1 a 12, caracterizado por que el control de grua (10) regula
una posicion de la geometria de grda dependiendo de los sensores (51 - 56, 61 - 66) en donde antes de alcanzar la
posicion determinada de la grda — preferiblemente la posicién de estacionamiento (2) — el control de grua (10) realiza
un conmutacion de la regulacién de posicién a una regulacion de presion dependiendo de un sensor de presion (52)
y la gria (100) se mueve a la posicion determinada — preferiblemente la posicién de estacionamiento (2).

14. Control de grua segun una de las reivindicaciones 1 a 13, caracterizado por que durante la secuencia
predeterminada de movimientos de la geometria de grua, el control de grda (10) inicia una posicion de
estacionamiento (2) de la griia (100) siempre a partir de un sentido de giro predeterminado de una columna de grua
(106) de la grtia (100) respecto de un zdcalo de grua (206) de la graa (100).

15. Control de grua segun una de las reivindicaciones 1 a 14, caracterizado por que el control de gria (10)
modifica automaticamente la geometria de gria en la secuencia predeterminada de movimientos.

16. Control de grua segun una de las reivindicaciones 1 a 15, caracterizado por que el control de graa (10) ejecuta
automaticamente un pretensado hidraulico de como minimo un sistema de empuje (107, 108) asi como de cilindros
de elevacion para el giro de los brazos de grda (101, 102).

17. Gruaa (100), especialmente una grua de carga, con un control de grua (10) segun con una de las reivindicaciones
1a16.

18. Automovil (50) con una grua (100), especialmente una gria de carga, segun la reivindicacion 17.
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