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DESCRIPCION
Un sistema de estabilidad lateral.

La invencion tiene por objeto un sistema de estabilidad lateral para manipuladores telescdpicos u otras maquinas
similares.

En particular, aunque no exclusivamente, la invencion se refiere a un sistema de estabilidad lateral destinado a los
llamados manipuladores telescopicos "fijos", es decir, manipuladores telescopicos con plataforma fija (no giratoria).

En el campo de los manipuladores telescopicos se conocen sistemas de estabilidad frontal. Dichos sistemas
comprenden medios de medicién de la carga que lleva el equipo montado en la pluma telescépica, asi como medios
de medicion para medir la inclinacion de dicha pluma.

Dependiendo de la configuracion de la maquina, se puede obtener un diagrama o tabla de carga que determina todos
los movimientos permitidos por la pluma telescopica de acuerdo con la carga soportada, sin ningun riesgo de incurrir
en un vuelco frontal del vehiculo.

De hecho, se sabe que cuanto mayor es la carga y la inclinacién del brazo, mayor es el riesgo de vuelco.

Al comparar las sefiales de dichos medios de medicion momento a momento o a intervalos programados, una unidad
de procesamiento a bordo del manipulador permite o inhibe los movimientos de la pluma requeridos por el operador a
través de los controles ubicados en la cabina.

Sin embargo, algunos equipos, como las horquillas, que estdn montadas en el extremo distal de la pluma telescopica,
pueden deslizarse lateralmente con respecto al plano vertical en el que se encuentra dicha pluma, cuyo plano vertical
se denomina de aqui en adelante plano central; Debido a dicho deslizamiento lateral, las horquillas pueden colocarse
en su posicidn de trabajo, sin la necesidad de maniobras de conduccién complicadas.

En la practica, se encontré que, una vez que la carga se ha depositado en las horquillas, en el momento en que el
centro de esta Ultima esta significativamente distante del plano central, el neumatico delantero en el lado del vehiculo
hacia el cual se mueve la carga puede ser solicitado mas alla de los indices de carga permitidos por la homologacion.

Si el vehiculo se esta moviendo en las condiciones descritas anteriormente, en principio no se puede excluir su vuelco.

Si, por otro lado, el vehiculo esta estabilizado, las condiciones de desequilibrio anteriores pueden llevar a un colapso
estructural de los estabilizadores que se colocan en el lado mas cargado.

El documento FR2750971 divulga un sistema de seguridad integrado en el manipulador mecanico para evitar
movimientos que podrian poner en riesgo el vuelco del vehiculo sobre ejes longitudinales o transversales.

En este sistema, la inclinacion del chasis con respecto a la horizontal se mide y se compara con un angulo de umbral.
Las fuerzas en el brazo se miden mediante transductores y se comparan con los niveles de umbral. Se mide el angulo
de inclinacion del brazo elevador. Estos valores se aplican a un circuito Idgico cableado para decidir si continuar el
movimiento.

El objeto técnico de la presente invencién es, por lo tanto, proporcionar un sistema de estabilidad lateral que sea capaz
de superar los inconvenientes de la técnica anterior.

Este objetivo se logra mediante el sistema de estabilidad lateral conforme a la reivindicacion 1, mediante el método de
estabilidad implementado de acuerdo con la reivindicacion 11 y con el programa realizado de acuerdo con la
reivindicacion 13.

Otras caracteristicas y ventajas de la presente invencién se haran mas evidentes a partir de la descripcion indicativa,
y por lo tanto no limitativa, de una realizacion preferida pero no exclusiva de un sistema de estabilidad lateral de
acuerdo con la invencién, como se ilustra en las tablas adjuntas de los dibujos en donde:

» La figura 1 es una vista frontal de un manipulador telescdépico, en que el objeto de la invencién se puede usar en
una primera etapa de operacién del mismo, en la cual la carga esta centrada;

 Lafigura 2 muestra la figura anterior en la que la carga esta descentralizada;
« La figura 3 es una vista frontal del equipo montado en la maquina de las figuras anteriores; y

» Lafigura 4 es un diagrama de carga de un manipulador telescopico del tipo al que esta destinada la invencion.
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Con referencia a la figura 1 adjunta, se indica mediante un manipulador telescopico al que puede destinarse el sistema
de estabilidad lateral de la invencion.

En detalle, aunque la aplicacién del sistema propuesto se describira a continuacion con referencia a un manipulador
1 telescépico provisto de una pluma 11 fija, particularmente provisto de un equipo 12, suministrado con horquillas 21,
22 de carga, la invencion puede aplicarse a cualquier otro equipo de elevacion. El manipulador 1 comprende una
estructura de soporte, moévil sobre ruedas, en el que se monta una pluma 11 telescépica a través de un acoplamiento
giratorio, cuya pluma 11 telescopica lleva un equipo 12 en su extremo distal, siendo este ultimo adecuado para
trasladar lateralmente una carga 10 (ilustrada semitransparente en las figuras 1 y 2, para mostrar mas claramente el

equipo).

Dicho equipo 12 puede comprender, a modo de ejemplo, horquillas que exhiben preferiblemente puas 21, 22, que
pueden moverse independientemente por medio de accionadores 23, 24 adecuados, tales como por ejemplo, cilindros
hidraulicos o gatos. En este caso, donde los accionadores 23, 24 se mueven de manera sincrénica, se obtiene un
movimiento lateral de las horquillas 21, 22, mientras que, si el primero se mueve de forma asincrona, se produce un
estrechamiento o ensanchamiento mutuo de las puas 21, 22.

En detalle, la maquina 1 puede comprender al menos un accionador para elevar la pluma 11 telescépica, al menos un
accionador para extender dicha pluma 11 y, preferiblemente, al menos un accionador para el movimiento de ladeo del
equipo 12.

El ancho de la traslacion realizada por el equipo 12 tiene como referencia el plano M central, que en la practica separa
dicho equipo 12 (ver figura 3) en dos mitades.

Cuando las horquillas 21, 22 estan en la posicién central de las mismas, el equipo 12 es sustancialmente simétrico
con respecto al plano M central, que es preferiblemente el plano vertical en el que la pluma 11 telescopica esta tendida
y corresponde sustancialmente al plano M central de la totalidad del manipulador 1 (ver figuras 1y 2).

Este tipo de manipulador 1 también puede incluir medios de ajuste, preferiblemente del tipo hidraulico, del
posicionamiento de la estructura, cuyos medios de ajuste permiten ajustar la horizontalidad de la estructura; En aras
de la claridad, dichos medios de ajuste se denominaran a continuacion medios de nivelacion.

Como se explicara mas detalladamente a continuaciéon, dicho posicionamiento puede ajustarse manual o
automaticamente con la ayuda de los componentes de la invencion.

El sistema de estabilidad lateral aqui proporcionado, comprende al menos una unidad de procesamiento,
preferiblemente dispuesta a bordo del manipulador 1, que a su vez comprende al menos un primer modulo habilitante,
configurado para habilitar o inhibir al menos los movimientos de la pluma 11 telescopica, sobre la base de al menos
un parametro de seguridad.

En detalle, dichas operaciones habilitante o de inhibiciéon pueden activarse actuando sobre controles adecuados que
se proporcionan con este tipo de maquinas, a través de las cuales se controlan los diversos accionadores y medios
hidraulicos descritos anteriormente.

En términos generales, debe apreciarse que, en la presente descripcion, la unidad de procesamiento se describe como
dividida en distintos médulos funcionales solo con el propésito de describir la funcionalidad de la misma de manera
clara y completa.

En la practica, una unidad de procesamiento de este tipo puede estar constituida por un Unico dispositivo electrénico,
también del tipo que cominmente se proporciona con estas maquinas, adecuadamente programadas para realizar las
funciones descritas anteriormente; los diferentes modulos pueden corresponder a las rutinas de hardware y/o software
incluidas en el dispositivo programado.

Alternativamente o ademas, tales funciones pueden ser realizadas por una pluralidad de dispositivos electrénicos en
los que se pueden distribuir los modulos funcionales mencionados anteriormente.

La unidad de procesamiento generalmente puede ejecutar las instrucciones contenidas en los médulos de memoria
con la ayuda de uno o mas microprocesadores y los mdédulos funcionales anteriores pueden distribuirse adicionalmente
en una pluralidad de ordenadores locales o remotos de acuerdo con la arquitectura de red en la que estan contenidos.

De acuerdo con un aspecto importante de la invencion, el sistema incluye primeros medios de deteccion, conectados
a dicha unidad de procesamiento, y adecuados para determinar la posicion lateral de la carga 10 con respecto a dicho
plano M central.
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Dichos primeros medios de deteccidn estan disefiados para producir una sefal de desequilibrio de salida, que es una
funcion de la posicién de la carga 10, en donde dicho primer parametro es una funcién de (o esta constituido por) el
valor de dicha sefal de desequilibrio.

Los primeros medios de deteccién pueden incluir, a modo de ejemplo no limitativo, sensores de posicionamiento
incrustados dentro de los accionadores 23, 24 anteriores que mueven los puas 21, 22 de la horquilla, detectando asi
la posicion del cilindro correspondiente; sin embargo, también se puede proporcionar el uso de sensores 6pticos o
similares. En la realizacién preferida de la invencion, el sistema propuesto comprende ademas segundos medios de
deteccién conectados a dicha unidad de procesamiento y adecuados para detectar el peso de la carga 10 soportada
por dicho equipo 12.

En este caso, el médulo habilitante también actua sobre la base de un segundo parametro de seguridad que es una
funcién de (o esta constituido por) el valor de una sefial de peso generada por los segundos medios.

Dichos segundos medios de deteccidon pueden incluir medios de mediciéon capaces de medir la presion dentro de las
camaras de los cilindros de elevacion de la pluma 11 telescopica.

Sin embargo, realizaciones de la invencién en donde el peso de la carga 10 se mide de una manera diferente son
posibles.

En una realizacién preferida, el médulo habilitante comprende un primer médulo de evaluacion, configurado para
procesar el primer y segundo parametro momento por momento, para calcular el torque que actua en el equipo 12 y,
por lo tanto, en la maquina relativa a la carga 10.

Mas detalladamente, este torque se puede calcular multiplicando el peso de la carga 10 por el valor del brazo B de
torsion (ver figura 1), correspondiente a la distancia entre el centro de gravedad de la carga 10 (o de su plano medio
central, como aproximacion) y dicho plano M central.

En otras palabras, una forma de calcular la pluma B de torsion, o en cualquier caso una aproximacion practica optima,
es la de determinar la distancia entre un plano P medio que pasa a través del centro de las dos puas 21, 22,
independientemente de su posicion lateral, y la mencionada repetidamente en el plano M medio.

Para ello, el médulo matematico de la distancia D1, D2 entre las dos puas 21, 22 se calcula y luego se divide por dos
(ver figura 3), tomando el plano M central como el origen de un sistema de referencia con un eje horizontal. Por lo
tanto, en esta realizacion preferida de la invencion, el médulo habilitante también incluye un submédulo operativo, aqui
denominado moédulo de seguridad, configurado para habilitar o inhibir los movimientos de la pluma 11 con base al
valor del torque.

En este caso, el médulo de seguridad puede permitir preferentemente solo movimientos de descarga de la carga 10,
como por ejemplo, un movimiento de traslacion de la carga 10 hacia el plano M central y luego, una vez que se alcanzé
una posicion, que se clasifica por la unidad de procesamiento como no peligrosa, también se puede habilitar el
movimiento de la pluma 11 telescépica.

Por lo tanto, al emplear la invencién en el presente documento, se evita completamente el riesgo de un esfuerzo
excesivo que actua solo en un lado de la maquina 1, y particularmente en uno de los neumaticos delanteros.

De esta manera, como se explica en la descripcion de la técnica anterior, se evita que los neumaticos o los
estabilizadores se dafien y también se evita totalmente el ladeo del manipulador 1.

Preferiblemente, el sistema de la invencién integra o coopera funcionalmente con un sistema antivuelco delantero del
tipo adaptado para detectar una tabla de carga tal como la representada a modo de ejemplo en la figura 4. Para este
fin, el médulo habilitante puede ser adecuado para procesamiento de parametros de seguridad adicionales, cuya
naturaleza se explica a continuacion.

Pueden proporcionarse terceros medios de deteccion para determinar la posicién angular de la pluma 11 con respecto
al marco al que se acopla de manera giratoria el primero.

Dichos terceros medios estan conectados a la unidad de procesamiento y son adecuados para producir una sefial de
inclinaciéon que es una funcion de la posicidén angular de la pluma 11; por ejemplo, dichos terceros medios pueden
incluir un transductor posicionado angularmente (codificador) o un acelerémetro o similar.

En tal caso, el moédulo habilitante operara sobre la base de un tercer parametro de seguridad que es una funcién de
(o esta constituido por) el valor de la sefial de inclinacion.

En una realizaciéon de la invencién, el modulo habilitante comprende un submoédulo operativo adicional, aqui
denominado segundo moédulo de evaluacion, configurado para procesar el segundo y tercer parametro, determinando
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asi las posiciones espaciales de la carga 10 instantanea por instantanea, que son funciones de su peso (en adelante
denominado "posiciones ponderadas espaciales" por conveniencia), cuyas posiciones espaciales no producen
inestabilidad frontal, ni posiciones espaciales fronterizas mas alla de las cuales existe un riesgo de inestabilidad frontal.

En este caso, el médulo de seguridad mencionado anteriormente estd configurado para habilitar o inhibir los
movimientos de la pluma 11 en funcion del valor del torque y de la posicion espacial pesada.

En la practica, el médulo de seguridad verifica que tanto el torque como la posicidon espacial pesada sean valores
clasificados no peligrosos para los fines de la estabilidad lateral o frontal, y solo de manera afirmativa, dicho médulo
de seguridad permite que se mueva la pluma 11 telescépica.

Cuando el torque o la posicion espacial pesada se clasifican como no aceptables, el movimiento de la pluma 11 se
inhibe, pero no en las direcciones de descarga, para ser previstas como posiciones espaciales pesadas que menos
solicitan una inestabilidad frontal.

Se apreciarda que todas las clasificaciones citadas en la presente descripcion también pueden obtenerse
experimentalmente de acuerdo con la configuracion, el peso y la conformacion del manipulador 1, en donde se
implementa la invencién, asi como de acuerdo con las regulaciones del sector. Ademas, la invenciéon puede
proporcionar dispositivos de alarma acustica y/u 6pticas disponibles en la cabina del conductor.

En tal caso, cuando la unidad de procesamiento detecta situaciones de "limite", es decir, posiciones de la carga que,
aunque no son riesgosas, estan proximas a causar arreglos espaciales no deseados, dicha unidad de procesamiento
instruye a dicho dispositivo de alarma para avisar al operador.

Se pueden proporcionar ademas cuatro medios de deteccidn, que estan conectados a dicha unidad de procesamiento,
y son adecuados para determinar la amplitud de extraccion de la pluma 11 telescdpica, es decir, la posicién longitudinal
de la viga que se puede deslizar axialmente dentro de la pluma 11 con respecto a la funda o viga fija. Sin embargo,
dichos terceros medios pueden producir una sefial de extensién correspondiente a dicha amplitud, cuyos terceros
medios pueden incluir un sensor de posicionamiento o, alternativamente, un codificador montado con respecto a los
rodillos del tipo conocido que estan asociados a la pluma.

En una realizacion preferida, los terceros medios pueden incluir un acelerometro.

En este caso, el médulo habilitante operara sobre la base de un cuarto parametro de seguridad que es una funcién de
(o esta constituida por) un valor de la sefial de extension.

En este caso, el segundo médulo de evaluacion esta configurado para procesar el segundo y tercer parametro,
determinando asi las posiciones espaciales ponderadas instantaneamente que se comparan con una tabla de carga
10 como la de la figura 4.

De esta manera, la unidad de procesamiento puede saber, momento a momento, si la carga 10 esta en una posicion
pesada que no produce ninguna inestabilidad frontal, o en una posicién limite pesada mas alla de la cual existe un
riesgo en términos de inestabilidad frontal.

También se puede proporcionar un dispositivo de deteccion de pendiente, como el llamado "nivel electrénico”, que
esta conectado con la unidad de procesamiento, y es adecuado para producir una sefial de deteccion de pendiente.

En este caso, la unidad de procesamiento puede incluir un médulo de posicionamiento configurado para controlar
dichos medios de nivelacion de acuerdo con el valor de dicha sefial de pendiente.

En detalle, los medios de nivelacién son adecuados para cambiar o mantener la posicion de la estructura de dicho
manipulador 1 paralelo al horizonte.

Gracias a esta disposicion ventajosa, la invencion puede aumentar aun mas la seguridad de la estabilidad del vehiculo
1.

Sin embargo, el sistema propuesto también puede operar en un vehiculo provisto de un sistema de nivelacion manual
en lugar de un sistema automatico de autonivelacién. Como se menciond, el funcionamiento del sistema provisto en
este documento puede ser activado a través de un programa implementado en ordenador, incluido dentro de la unidad
de procesamiento.

En este caso, la ejecucion del programa activa un método que proporciona al menos los siguientes pasos: detectar un
primer parametro de seguridad, funcién de la posicidn de la carga 10 con respecto al plano M central del equipo 12; y
habilitar o inhibir los movimientos de la pluma 11 basandose al menos en dicho primer parametro de seguridad.
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Preferiblemente, como ya se explicé, el método proporciona la etapa de detectar un segundo parametro de seguridad,
que es una funcién del peso de la carga 10 soportada.

En este caso, los movimientos de la pluma 11 telescdpica se habilitan o inhiben sobre la base de al menos el primer
y segundo parametros de seguridad.



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2700114 T3

REIVINDICACIONES

1. Un sistema de estabilidad lateral para un manipulador (1) telescopico, cuya pluma (11) telescépica esta equipada
con un equipo (12) adecuado para la traslacion lateral de una carga (10), que comprende una unidad de procesamiento
que incluye al menos un primer médulo habilitante, configurado para habilitar o inhibir los movimientos de dicha pluma
(11), de acuerdo con uno o mas parametros de seguridad; el sistema se caracteriza porque comprende unos primeros
medios de deteccion para determinar la posicion de la carga (10) con respecto a un plano (M) central de dicho equipo
(12), y que esta conectado a dicha unidad de procesamiento, en donde un primer parametro de seguridad es una
funcién del valor de una sefal de desequilibrio producida por dichos primeros medios de deteccion.

2. El sistema de acuerdo con la reivindicacién 1, en el que dicho equipo (12) incluye una horquilla de carga, cuyas
puas (21, 22) se mueven mediante respectivos accionadores, en el que dichos primeros medios de deteccion incluyen
al menos un sensor de posicion para cada accionador.

3. El sistema de acuerdo con al menos una de las reivindicaciones precedentes, que comprende un segundo medio
de deteccion para detectar el peso de la carga soportada por dicho equipo (12), y que esta conectado a dicha unidad,
en donde un segundo parametro de seguridad es una funcion del valor de una sefal producida por dichos segundos
medios.

4. El sistema de acuerdo con al menos una de las reivindicaciones precedentes, que comprende un tercer medio de
deteccién para determinar la posicién angular de dicha pluma (11) con respecto a la estructura a la que esta acoplada
de manera giratoria la misma pluma (11), y que esta conectado a dicha unidad, en la que un tercer parametro de
seguridad es una funcién del valor de una sefial producida por dichos terceros medios de deteccion.

5. El sistema segun al menos una de las reivindicaciones precedentes, que comprende un cuarto medio de deteccidn,
conectado a dicha unidad y adecuado para determinar la extensiéon de dicha pluma (11) telescépica, en la que un
cuarto parametro de seguridad es una funcién del valor de una sefial producida por dichos cuartos medios de
deteccion.

6. El sistema de acuerdo con al menos una de las reivindicaciones precedentes, en el que dicho médulo habilitante
comprende un primer modulo de evaluacidn configurado para procesar los parametros primero y segundo con el fin
de calcular el torque, el modulo habilitante que comprende un moédulo de seguridad configurado para habilitar o inhibir
movimientos de la pluma (11) en funcién del valor del torque.

7. El sistema de acuerdo con la reivindicacion precedente, en el que el médulo habilitante comprende un segundo
madulo de evaluacion configurado para procesar al menos uno o mas entre los parametros segundo, tercero y cuarto
y calcular un valor de peligro, el médulo de seguridad esta configurado para habilitar o inhibir movimientos de la pluma
(11) basados en el valor de torque y el valor de peligro.

8. El sistema segun al menos una de las reivindicaciones precedentes, que comprende al menos un dispositivo de
deteccién de pendiente conectado con dicha unidad de procesamiento y adecuado para producir una sefial de
pendiente.

9. El sistema de acuerdo con la reivindicacion precedente, que comprende medios de nivelacion adecuados para
cambiar o mantener el posicionamiento de la estructura de dicho manipulador (1) en paralelo, en donde dicha unidad
de procesamiento comprende un médulo de posicionamiento configurado para controlar dichos medios de nivelacién
de acuerdo con el valor de dicha sefial de pendiente.

10. Una maquina que comprende una estructura que soporta una pluma (11) telescépica equipada con un equipo (12)
adecuado para la traslacion lateral de una carga (10), que comprende un sistema de estabilidad lateral de acuerdo
con al menos una de las reivindicaciones precedentes.

11. Un método para asegurar la estabilidad lateral de un manipulador (1) telescépico, cuya pluma (11) telescépica esta
equipada con un equipo (12) adecuado para la traslacién lateral de una carga (10), que comprende los siguientes
pasos: detectar un primer pardmetro de seguridad en funcién de la posicion de la carga (10) con respecto al plano (M)
central de dicho equipo (12); y habilitar o inhibir los movimientos de dicha pluma (11) basandose al menos en dicho
primer parametro de seguridad.

12. El método de acuerdo con la reivindicacion precedente, que comprende las etapas de deteccién de un segundo
parametro de seguridad en funciéon del peso de la carga (10) soportada por dicho equipo (12), en donde los
movimientos de dicha pluma (11) estan habilitados o inhibidos basados al menos en el primer y segundo parametros
de seguridad.

13. Un programa implementado por ordenador que activa los pasos del método de acuerdo con la reivindicaciéon 11 o
de acuerdo con la reivindicacion 12.
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