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@Resumen:

Vehiculo aislado montado con plataforma de trabajo
aéreo y método de limitacién automatica de radio para
la plataforma de trabajo aislada.

Se proporciona un vehiculo montado con una
plataforma de trabajo aéreo aislada y un método de
limitacién automatica de radio para la plataforma de
trabajo aislada. El vehiculo montado con la plataforma
de trabajo aéreo aislada incluye un dispositivo de
limitacion de radio de la plataforma de trabajo. El
dispositivo de limitacion de radio de la plataforma de
trabajo incluye el sensor (5) de deteccion del angulo
de inclinacién de la pluma inferior y ademas incluye el
sensor (6) de deteccion de la longitud de la pluma
inferior, el sensor (7) de deteccion de elevacion de la
pluma superior y el sensor (8) de deteccion de
longitud de la pluma superior, cada uno de los cuales
incluye un cable de medicién de distancia y un
mecanismo de medicién de retraccion y extensién de
cable de medicién de distancia aislado. Las
longitudes de extension de todos los cables de
medicion de distancia aislados se detectan en tiempo
real para calcular el radio de trabajo real de la
plataforma de trabajo aislada. Cuando el radio de
trabajo real es menor que el radio de trabajo maximo
predeterminado, el operador puede realizar la accién
de operacion de aumentar el radio de trabajo. Cuando
el radio de trabajo real es mayor o igual al radio de
trabajo maximo predeterminado, al operador se le
limita realizar cualquier accion de operacion
relacionada con el aumento del radio de trabajo,
garantizando de ese modo la estabilidad de todo el
vehiculo e impidiendo que la plataforma de trabajo
aislada bascule/se vuelque por completo o impidiendo
dafios a la pluma provocados por el movimiento sobre
el intervalo de radio requerido por la operacion.
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DESCRIPCION

VEHICULO AISLADO MONTADO CON PLATAFORMA DE TRABAJO AEREO Y METODO
DE LIMITACION AUTOMATICA DE RADIO PARA LA PLATAFORMA DE TRABAJO
AISLADA

Campo técnico

La presente divulgacion se refiere a un vehiculo montado con una plataforma de trabajo aéreo
y un método de limitacién de radio para la plataforma de trabajo aéreo, en particular, a un
vehiculo montado con una plataforma de trabajo aéreo aislada y un método de limitacién
automatica de radio para la plataforma de trabajo aislada, que pertenece al campo técnico del

vehiculo montado con plataformas de trabajo aéreos.

Antecedentes

El vehiculo montado con plataforma de trabajo aéreo, un vehiculo especial de aplicacién
especifica que permite que el personal de trabajo y los materiales necesarios tengan acceso
para la instalacion, el mantenimiento y la limpieza de las instalaciones situadas en lugares
elevados, es ventajoso en cuanto a un buen desempefio de trabajo, una alta eficacia de
trabajo, una operacién de seguridad y demas, sobre los modos de trabajo tradicionales en los
que se utilizan andamios y escaleras, etc. En la actualidad, los vehiculos montados con
plataforma de trabajo aéreo se aplican ampliamente en las industrias de infraestructura,

incluida la de energia, transporte, petroquimicos, comunicaciones, jardineria, etc.

Con el crecimiento econdmico y la evolucion social, la gente ha demandado constantemente
mayores requisitos para el mantenimiento y la respuesta rapida de la fuente de alimentacién.
Los vehiculos montados con plataforma de trabajo aéreo aislada, los cuales tienen las
ventajas de una respuesta rapida, una alta eficacia de trabajo, una comodidad a la hora de

levantar, un amplio intervalo de operacién y buen rendimiento de aislamiento eléctrico, etc., y
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permiten trabajar en tiempo real, son ampliamente utilizados en las industrias de energia
eléctrica, telecomunicacion, etc. Los vehiculos montados con plataforma de trabajo aéreo
aislada generalmente estan recubiertos con pintura aislante en la superficie, utilizan lubricante
para sistema hidraulico de aislamiento y pueden clasificarse de acuerdo con los niveles de
aislamiento caracterizados por las tensiones nominales de 10 kV, 35 kV, 63 kV, 110 kV, 220

kV, etc.

Los vehiculos montados con una plataforma de trabajo aéreo aislada de gran altura en la
técnica anterior emplean principalmente una estructura de pluma hibrida de doble articulacién
y doble caracteristica telescépica. Para cumplir con el requisito de rendimiento de aislamiento
a tierra en el trabajo en tiempo real, el brazo de seccion de extremo (es decir, el brazo de
seccidon conectado a la jaula de trabajo) del brazo telescopico superior generalmente esta
hecho de material aislado y es el extremo de aislamiento principal. Con el fin de cumplir con
el requisito de proteger a los operadores de tierra de los elementos electrificados de baja
altitud, el brazo de seccién basico (es decir, el brazo de seccién conectado a la placa giratoria)
del brazo telescopico inferior generalmente esta provisto de una seccién de aislamiento
auxiliar cerca de la placa giratoria. La disposicion de la seccién de aislamiento auxiliar impide
la instalacion del sensor electrénico en el brazo telescopico superior que tiene como objetivo
detectar el angulo de elevacion y la sefal de alargamiento del brazo telescépico superior,
deshabilitando de ese modo la supervision en tiempo real del control de radio del estado de
trabajo de la pluma. Como resultado, el vehiculo existente montado con una plataforma de
trabajo aéreo articulada y aislada no ofrece la funcion de limitacién de radio para la pluma
aislada. En general, es el operador en la plataforma de trabajo el que toma medidas de
seguridad para juzgar en funcién de la experiencia personal y controlar manualmente la pluma
para cruzar los obstaculos o evitarlos. Es peligroso llevar a cabo medidas de seguridad
simplemente confiando en la experiencia de operacién del operador. Si el operador no esta
familiarizado con las condiciones de trabajo en el sitio o las operaciones del vehiculo de

trabajo, entonces la estabilidad del vehiculo de trabajo se vera afectada, representando de
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ese modo un riesgo de causar peligro o incluso bascular/volcar el vehiculo de trabajo.

La patente china n.? 104724645A divulga un sistema de limitacion de radio para una
plataforma de trabajo aéreo aislada, de acuerdo con la cual la cantidad de alargamiento del
brazo telescépico y el angulo de la pluma en relacién con el suelo se determina mediante la
supervision remota de la presion hidraulica del cilindro de elevacion y el caudal de liquido en
el cilindro de elevacién, logrando de ese modo la deteccidén y el control del radio de operacién
de la plataforma de trabajo aéreo. Sin embargo, la deteccion de la presién hidraulica y el
caudal dependen de la fuente de la fuente de alimentacién, y la precision de la deteccién
depende de la precision del sensor. Es mas, la salida de sefal de los movimientos
consecutivos de la pluma debe almacenarse consecutivamente, por lo que requiere una gran

cantidad de rendimiento de datos.

Sumario

En vista de los problemas mencionados anteriormente, la presente divulgacion propone un
vehiculo montado con una plataforma de trabajo aéreo aislada y un método de limitacién
automatica de radio para la plataforma de trabajo aislada, que puede realizar la limitacién
automatica del radio de la pluma de articulaciéon sin configurar elementos eléctricos de
limitacion de radio en la pluma de articulacién y aislada superior, para garantizar la estabilidad
de todo el vehiculo de trabajo e impedir que la plataforma de trabajo aislada bascule/se
vuelque por completo o impedir dafos a la pluma provocados por el movimiento sobre el

intervalo de radio requerido por la operacion.

Con el fin de lograr los objetos mencionados anteriormente, el vehiculo montado con una
plataforma de trabajo aéreo aislada incluye un conjunto de carroceria de vehiculo, una placa
giratoria, un conjunto de pluma, una plataforma de trabajo aislada, y un dispositivo de

limitacion de radio de la plataforma de trabajo.
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La placa giratoria esta montada en el conjunto de carroceria del vehiculo mediante un cojinete

de rotacion y un modulo de giro.

El conjunto de pluma incluye una parte de pluma inferior y una parte de pluma superior. La
parte de pluma inferior incluye un brazo de seccion basico y un brazo telescédpico basico, y la
parte de pluma superior incluye un brazo de dos secciones y un brazo telescépico de dos
secciones. Un extremo del brazo de seccion béasico esta conectado de manera articulada a la
placa giratoria. El brazo de seccién basico esta provisto de una seccidn de aislamiento auxiliar.
Al menos un brazo telescopico basico esta provisto telescdpicamente dentro del brazo de
seccidn basico. Un extremo del brazo de dos secciones esta conectado de manera articulada
a una parte de extremo de una seccion de extremo del brazo telescopico basico. Al menos un
brazo telescépico de dos secciones esta provisto telescopicamente dentro del brazo de dos
secciones. Una seccion de extremo del brazo telescopico de dos secciones es un extremo de
aislamiento principal. El extremo de aislamiento principal esta conectado a la plataforma de

trabajo aislada a través de un dispositivo de nivelacion automatica.

El dispositivo de limitacion de radio de la plataforma de trabajo incluye un sensor de deteccion
de angulo de inclinacion de la pluma inferior, un sensor de deteccién de longitud de la pluma
inferior, un sensor de deteccién de elevacion de la pluma superior, un sensor de deteccion de

longitud de la pluma superior y un mecanismo de control eléctrico.

El sensor de deteccién del angulo de inclinacién de la pluma inferior se proporciona en una
seccion metalica de la parte de raiz del brazo de seccidn basico, y la seccion metalica de la
parte de raiz se situa detras de la seccién de aislamiento auxiliar cerca de una posicion de

articulacion de la placa giratoria.

El sensor de deteccién de longitud de la pluma inferior, el sensor de deteccién de elevacion

de la pluma superior y el sensor de deteccién de longitud de la pluma superior incluyen cada
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uno un cable de medicién de distancia aislado y un mecanismo de medicion de retraccion y
extension del cable de medicién de distancia aislado. Un extremo de cada cable de medicién
de distancia aislado es fijo y una parte restante del cable de medicién de distancia aislado se
enrolla en el mecanismo de medicion de retraccion y extension del cable de medicién de
distancia aislado correspondiente. Cada mecanismo de medicion de retraccion y extensién
del cable de medicidén de distancia aislado se proporciona en la seccion metélica de la parte
de raiz del brazo de seccién bésico, y la seccidon metélica de la parte de raiz se sitia detras
de la seccion de aislamiento auxiliar cerca de la posicion de articulacion de la placa giratoria.
El mecanismo de medicion de retraccion y extension del cable de medicién de distancia
aislado tiene una estructura de rebobinado automatico. El sensor de deteccién de elevacién
de la pluma superior y el sensor de deteccién de longitud de la pluma superior incluyen cada
uno ademas una polea de guia del cable aislado. Dos poleas de guia del cable de medicion
de distancia aislado se ponen y se montan en una posicion de articulacién de la parte de
extremo de la seccion de extremo del brazo telescopico basico. El otro extremo del cable de
medicion de distancia aislado del sensor de deteccion de longitud de la pluma inferior esta
conectado a una parte posterior de la seccién de extremo del brazo telescopico basico. El otro
extremo del cable de medicion de distancia aislado del sensor de deteccion de elevacion de
la pluma superior esta conectado a una parte posterior de una seccion de extremo del brazo
de dos secciones a través de una guia de la deteccion de elevacién de polea de guia del cable
aislado correspondiente. El otro extremo del cable de medicion de distancia aislado del sensor
de deteccién de longitud de la pluma superior esta conectado a una parte posterior del extremo
de aislamiento principal a través de una guia de la polea de guia del cable aislado

correspondiente.

El mecanismo de control eléctrico incluye una unidad central de procesamiento, un bucle de
recogida de datos y retroalimentacion, un bucle de salida y calculo de radio de la plataforma
de trabajo aislada, un bucle de comparacién de datos, un bucle de control de limitacion de

radio y un controlador. La unidad central de procesamiento estd conectada eléctricamente al
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sensor de deteccion del angulo de inclinacion de la pluma inferior y al controlador,
respectivamente. La unidad central de procesamiento estd conectada eléctricamente a los
mecanismos de medicién de retraccidn y extension del cable de medicion de distancia aislado
del sensor de deteccion de longitud de la pluma inferior, el sensor de deteccion de elevacién
de la pluma superior y el sensor de deteccidn de longitud de la pluma superior. El controlador

esta conectado eléctricamente a un sistema hidraulico montado en el vehiculo.

Como una mejora adicional de la presente divulgacion, el sensor de deteccion del angulo de
inclinacién de la pluma inferior, el sensor de deteccion de longitud de la pluma inferior, el
sensor de deteccion de elevacion de la pluma superior y el sensor de deteccion de la longitud
de la pluma superior se ponen y se montan dentro del brazo de seccién béasico. Los otros
extremos de los cables de medicion de distancia aislados del sensor de deteccion de elevacion
de pluma superior y el sensor de deteccién de longitud de la pluma superior estan montados

en lugares dentro de la parte de pluma superior.

Como una mejora adicional de la presente divulgacion, el cable de medicién de distancia
aislado del sensor de deteccion de longitud de la pluma inferior, el cable de medicién de
distancia aislado, situado dentro de la parte de pluma inferior, del sensor de deteccion de
elevacién de la pluma superior y el cable de medicion de distancia aislada, situado dentro de
la parte de pluma inferior, del sensor de deteccidn de longitud de la pluma superior estan todos
dispuestos en paralelo a un eje central de la parte de pluma inferior. El cable de medicién de
distancia aislado, situado en la parte de pluma superior, del sensor de deteccidn de la longitud

de la pluma superior esta dispuesto en paralelo a un eje central de la parte de pluma superior.

Como una mejora adicional de la presente divulgacién, la polea de guia del cable aislado del
sensor de deteccion de elevacion de la pluma superior y la polea de guia del cable aislado del

sensor de deteccion de longitud de la pluma superior estan montadas concéntricamente.
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Como una mejora adicional de la presente divulgacioén, la polea de guia del cable aislado del
sensor de deteccion de elevacion de la pluma superior y la polea de guia del cable aislado del
sensor de deteccion de longitud de la pluma superior estan montadas coaxialmente y son

dimensionalmente idénticas.

Como una mejora adicional de la presente divulgacién, el otro extremo del cable de medicion
de distancia aislado del sensor de deteccidn de elevacion de la pluma superior esta conectado
a una superficie lateral interior de la parte posterior del brazo de dos secciones en una posicién

relativamente alejada de la posicion de articulacion.

Un método de limitacion automatica de radio para una plataforma de trabajo del vehiculo

montado con la plataforma de trabajo aéreo aislada, incluye las siguientes etapas:

a. recogida de datos: iniciar el bucle de recogida de datos y retroalimentacion,
recogiendo, mediante la unidad central de procesamiento del mecanismo de control eléctrico,
un angulo de paso de la parte de pluma inferior a través del sensor de deteccidon del angulo
de inclinacién de la pluma inferior en tiempo real, y detectando, mediante los mecanismos de
medicion de retraccién y extension del cable de medicién de distancia aislado del sensor de
deteccion de longitud de la pluma inferior, el sensor de deteccion de elevacién de la pluma
superior y el sensor de deteccién de longitud de la pluma superior, longitudes de extension de
cables de medicion de distancia aislados del sensor de deteccion de longitud de la pluma
inferior, el sensor de deteccidn del radio de la pluma superior y el sensor de deteccién de la

longitud de la pluma superior en tiempo real.

b. calculo de datos: iniciar el bucle de salida y calculo de radio de la plataforma de
trabajo aislada, calculando, mediante la unidad central de procesamiento del mecanismo de
control eléctrico, un radio de trabajo real de la plataforma de trabajo aislada de acuerdo con

la retroalimentacién de datos y un programa establecido;
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c. comparacion y salida de datos: iniciar el bucle de comparacion de datos y el bucle
de control de limitacion de radio, comparando, mediante la unidad central de procesamiento
del mecanismo de control eléctrico, un radio de trabajo real de la plataforma de trabajo aislada
con un radio de trabajo maximo predeterminado de la plataforma de trabajo aislada, y

generando luego un resultado de comparacion;

d. control de limitacion de radio: cuando el radio de trabajo real es menor que el radio
de trabajo maximo predeterminado, enviando, mediante la unidad central de procesamiento
del mecanismo de control eléctrico, una sefal al controlador para permitir que un operador
realice una accion de operacién para aumentar un radio de trabajo, y cuando el radio de
trabajo real es mayor o igual al radio de trabajo méaximo predeterminado, enviando, mediante
la unidad central de procesamiento del mecanismo de control eléctrico, una sefal al
controlador para limitar que el operador realice cualquier accién de operacién relacionada con

el aumento del radio de trabajo.

Un método para determinar el radio de trabajo real de la plataforma de trabajo aislada de la

presente divulgacién es el siguiente:

cuando el brazo telescopico basico y el brazo telescopico de dos secciones estan en
un estado inicial de retraccion total, establecer una longitud inicial de la parte de pluma inferior
en Lointerior, €Stablecer una longitud inicial de la parte de pluma superior en Losuperior Y €Stablecer
un angulo inicial entre la parte de pluma inferior y una superficie nivelada en A1, donde en este
momento, una lectura de un angulo desde el sensor de deteccién del angulo de inclinacién de

la pluma inferior es As;

establecer un angulo inicial entre la parte de pluma superior y la parte de pluma inferior
en Az, establecer una longitud de extension inicial del cable de medicion de distancia aislado

del sensor de deteccion de longitud de la pluma inferior en L1, establecer una longitud de
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extension inicial del cable de distancia de medicion aislado del sensor de deteccion de
elevacion de la pluma superior en L, y establecer una longitud de extensién inicial del cable
de medicién de distancia aislado del sensor de deteccién de longitud de la pluma superior en

Ls;

cuando se levanta la parte de pluma inferior, establecer el angulo entre la parte de

pluma inferior y la superficie nivelada en A+';

cuando la parte de pluma superior se levanta en relacién con la parte de pluma inferior,
establecer un angulo entre la parte de pluma superior y la parte de pluma inferior en A2,
establecer una longitud del cable de medicién de distancia aislado del sensor de deteccion de
elevaciéon de la pluma superior en Lo' y establecer una longitud del cable de medicion de

distancia aislado del sensor de deteccion de longitud de la pluma superior en Ls';

después de que un n-ésimo brazo de seccidn del brazo telescépico basico de la parte
de pluma inferior se extienda por una distancia, establecer la longitud del cable de medicién

de distancia aislado del sensor de deteccién de longitud de la pluma inferior en L+';

cuando una longitud total de la parte de pluma inferior y el angulo entre la parte de
pluma superior y la parte de pluma inferior se mantienen en el estado inicial, y un m-ésimo
brazo de seccién del brazo telescépico de dos secciones de la parte de pluma superior se
extiende por una distancia, establecer una longitud del cable de medicién de distancia aislado

del sensor de deteccion de longitud de la pluma superior en L3";

establecer una distancia entre una posicidon de salida del cable de medicion de
distancia aislado del mecanismo de medicion de retraccion y extension del cable de medicién
de distancia aislado del sensor de deteccién de elevacion de la pluma superior y un punto

tangente c del cable de medicién de distancia aislado y la polea de guia del cable aislado del

10
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sensor de deteccién de elevacion de la pluma superior en Ls1, y establecer una distancia entre
una parte de extremo del cable de medicién de distancia aislado, conectado a la parte
posterior del brazo de dos secciones, del sensor de deteccion de elevacion de la pluma
superior y un punto tangente d del cable de medicion de distancia aislado y la polea de guia
del cable aislado del sensor de deteccién de elevacién de la pluma superior en Lss; entonces,
cuando tanto la parte de pluma superior como la parte de pluma inferior estan en el estado
inicial, una longitud Ls2 del cable de medicién de distancia aislado del sensor de deteccion de
elevacion de la pluma superior enrollado en la polea de guia del cable aislado del sensor de
deteccion de elevacion de la pluma superior es

Lso=Ls- Ls1 - Lss;

establecer una distancia entre una posicidon de salida del cable de medicion de
distancia aislado del mecanismo de medicion de retraccion y extension del cable de medicién
de distancia aislado del sensor de deteccion de longitud de la pluma superior y un punto
tangente a del cable de medicidén de distancia aislado y la polea de guia del cable aislado del
sensor de deteccidon de longitud de la pluma superior en L1 y establecer una distancia entre
una parte de extremo del cable de medicién de distancia aislado, conectado a la parte
posterior del extremo de aislamiento principal, del sensor de deteccién de longitud de pluma
superior y un punto tangente b del cable de medicion de distancia aislado y la polea de guia
del cable aislado del sensor de deteccion de longitud de pluma superior en Lzs; entonces,
cuando la parte de pluma superior y la parte de pluma inferior estan en el estado inicial, una
longitud L22 del cable de medicion de distancia aislado del sensor de deteccion de longitud de
pluma superior enrollado en la polea de guia del cable aislado del sensor de deteccién de
longitud de la pluma superior es

Loo=Lo- Loy - Los;

establecer un diametro de paso de una ranura de cable en la polea de guia de cable

aislado del sensor de deteccion de elevacion de la pluma superior en Ry y establecer un

11



10

15

20

25

ES 2737 844 A2

diametro de paso de una ranura de cable en la polea de guia de cable aislado del sensor de

deteccion de longitud de la pluma superior en Rg;

cuando la parte de pluma superior y la parte de pluma inferior se mueven desde el
estado inicial hasta una posicion dada, el &ngulo entre la parte de pluma inferior y la superficie
nivelada es A¢' y la longitud Lsz' del cable de medicién de distancia aislado del sensor de
deteccién de elevacién de la pluma superior enrollado en la polea de guia de cable aislado

del sensor de deteccion de elevacion de la pluma superior es

! R ! .
L3y = L3y — R_i. (Laz — Ly2);

en este momento, la longitud L22' del cable de medicion de distancia aislado del sensor
de deteccidn de longitud de la pluma superior enrollado en la polea de guia de cable aislado
del sensor de deteccion de longitud de la pluma superior es

Loo"=Lo"- [Loy + (L1 - L1)] - Los;

una variacion del angulo entre la parte de pluma superior y la parte de pluma inferior

es

’ _ (La21—L33)x180,
Al — A, = Lez/~Len) X180,

'R,

en este momento, una longitud de la parte de pluma inferior es

Linferior = LOinferior + ( L1' - L1);

en este momento, una longitud de la parte de pluma superior es

Lsuperior = LOsuperior + [ Ls'-Ls- ( Ly - L1) - L327;

entonces, el radio de trabajo real R de la plataforma de trabajo aéreo aislada se calcula
como se expone mas adelante,

cuando 0°< Ay'<90° y Al < A2,

R= |Linferior - cosA,' — Lsuperior -cos (A, — AN);

cuando 0 °< A" <£90° y Ay > A,

12
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R = |Linferior - €0SA1" — Lsyperior * €0s (A2 — A")|;
cuando 90°< A¢'< 180° y Ai' < A2,

R = Linferior - C0SA1" + Lgyperior * €0s (180° — A;" — A,");
cuando 90°< A{' < 180°% y A" > Az

R= Linferior ’ COSAII + Lsuperior ' COs (A1, - AZI)-

En comparacién con la técnica anterior, el dispositivo de limitacion de radio de la plataforma
de trabajo del vehiculo montado con una plataforma de trabajo aéreo aislada incluye el sensor
de deteccion del angulo de inclinacion de la pluma inferior, el sensor de deteccion de longitud
de la pluma inferior, el sensor de deteccion de elevacion de la pluma superior y el sensor de
deteccion de longitud del brazo superior. Ademas, el sensor de deteccion de longitud de la
pluma inferior, el sensor de deteccién de elevacién de la pluma superior y el sensor de
deteccién de longitud de la pluma superior incluyen cada uno el cable de medicion de distancia
aislado y el mecanismo de medicion de retraccidén y extensién del cable de medicion de
distancia aislado. El sensor de deteccion del &ngulo de inclinacion de la pluma inferior y todos
los mecanismos de medicion de retraccidén y extension del cable de medicion de distancia
aislado se proporcionan en la seccién metélica de la parte de raiz del brazo de seccion basico
detras de la seccién de aislamiento auxiliar cerca de la posicion de articulacién de la placa
giratoria. La longitud de extension de cada cable de medicion de distancia aislado se detecta
en tiempo real para calcular el radio de trabajo real de la plataforma de trabajo aislada. Cuando
el radio de trabajo real es menor que el radio de trabajo maximo predeterminado, la unidad
central de procesamiento del mecanismo de control eléctrico envia la sefial al controlador para
permitir al operador realizar una accién de operacién relacionada con el aumento del radio de
trabajo. Cuando el radio de trabajo real es mayor o igual al radio de trabajo maximo
predeterminado, la unidad central de procesamiento del mecanismo de control eléctrico envia
la sefal al controlador para limitar que el operador realice cualquier operacién relacionada con
el aumento del radio de trabajo. Por lo tanto, la limitacion automatica del radio de la pluma de

articulacion se logra sin la necesidad de proporcionar elementos eléctricos de limitacion de
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radio en la pluma de articulacién aislada superior, para garantizar la estabilidad de todo el
vehiculo e impedir que la plataforma de trabajo aislada bascule/se vuelque por completo o
impedir dafos a la pluma provocados por el movimiento sobre el intervalo de radio requerido
por la operacién. La presente divulgacion es especialmente valida para vehiculos de trabajo

aéreo aislado.

Breve descripcion de los dibujos

La FIG. 1 es un diagrama esquematico estructural que muestra el dispositivo de limitacién de
radio de la plataforma de trabajo de acuerdo con la presente divulgacién montado en el

conjunto de pluma;

la FIG. 2 es un diagrama esquematico que muestra la instalacién y la medicién de longitud del

sensor de deteccién de longitud de la pluma inferior de acuerdo con la presente divulgacion;

la FIG. 3 es un diagrama esquematico que muestra la instalacién y la medicién de longitud del

sensor de deteccion de elevacion de la pluma superior de acuerdo con la presente divulgacion;

la FIG. 4 es un diagrama esquematico que muestra la instalacion y la medicién de longitud del

sensor de deteccion de longitud de la pluma superior de acuerdo con la presente divulgacion;

la FIG. 5 es un diagrama esquematico que muestra la medicion de longitud del sensor de
deteccién de longitud de la pluma inferior con la variacién del radio de la plataforma de trabajo

aislada de acuerdo con la presente divulgacion;

la FIG. 6 es un diagrama esquematico que muestra la medicién de longitud del sensor de
deteccion de elevacion de la pluma superior con la variacién del radio de la plataforma de

trabajo aislada de acuerdo con la presente divulgacion;
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la FIG. 7 es un diagrama esquematico que muestra la medicién de longitud del sensor de
deteccion de longitud de la pluma superior con la variacion del radio de la plataforma de trabajo

aislada de acuerdo con la presente divulgacion; y

la FIG. 8 es un diagrama de flujo de control del método de limitacion automatica de radio para
la plataforma de trabajo aislada del vehiculo montado con la plataforma de trabajo aéreo

aislada de acuerdo con la presente divulgacion.

En las figuras: 1, brazo de seccion basico, 11, seccién de aislamiento auxiliar, 2, brazo
telescépico basico, 3, brazo de dos secciones, 4, brazo telescépico de dos secciones, 41,
extremo de aislamiento principal, 5, sensor de deteccién del angulo de inclinacion de la pluma
inferior, 6, sensor de deteccién de longitud de la pluma inferior, 7, sensor de deteccién de

elevacion de la pluma superior, 8, sensor de deteccion de longitud de la pluma superior.

Descripcion detallada de las realizaciones

La presente divulgacion se describira adicionalmente mas adelante con referencia a los

dibujos.

El vehiculo montado con plataforma de trabajo aéreo aislada incluye un conjunto de carroceria
de vehiculo, una placa giratoria, un conjunto de pluma, una plataforma de trabajo aislada y un

dispositivo de limitacién de radio de la plataforma de trabajo.

La placa giratoria estd montada en el conjunto de carroceria del vehiculo mediante un cojinete

de rotacion y un modulo de giro.

Tal y como se muestra en la FIG. 1, el conjunto de pluma incluye la parte de pluma inferior y

la parte de pluma superior. La parte de pluma inferior incluye el brazo de seccién béasico 1y
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el brazo telescopico basico 2. La parte de pluma superior incluye el brazo de dos secciones 3
y el brazo telescépico de dos secciones 4. Un extremo del brazo de seccion béasico 1 esta
conectado de manera articulada a la placa giratoria. El brazo de seccion basico 1 estéa provisto
de la seccidn de aislamiento auxiliar 11. Al menos un brazo telescépico basico 2 esta provisto
telescépicamente dentro del brazo de seccion basico 1. Un extremo del brazo de dos
secciones 3 esta conectado de manera articulada a la parte de extremo de la seccién de
extremo del brazo telescépico basico 2. Al menos un brazo telescépico de dos secciones 4
esta provisto telescdpicamente dentro del brazo de dos secciones 3. La seccién de extremo
del brazo telescépico de dos secciones 4 es el extremo de aislamiento principal 41. El extremo
de aislamiento principal 41 esta conectado a la plataforma de trabajo aislada a través de un

dispositivo de nivelacién automatica.

El dispositivo de limitacion de radio de la plataforma de trabajo incluye el sensor 5 de deteccién
del angulo de inclinacion de la pluma inferior, el sensor 6 de deteccidon de longitud de la pluma
inferior, el sensor 7 de deteccién de elevacion de la pluma superior, el sensor 8 de deteccion

de longitud de la pluma superior y el mecanismo de control eléctrico.

El sensor 5 de deteccion del &ngulo de inclinacién de la pluma inferior se proporciona en la
seccion metalica de la parte de raiz, situada detras de la seccion de aislamiento auxiliar 11

cerca de la posicion de articulacion de la placa giratoria, del brazo de seccién basico 1.

El sensor 6 de deteccion de longitud de la pluma inferior, el sensor 7 de deteccién de elevacién
de la pluma superior y el sensor 8 de deteccién de longitud de la pluma superior incluyen cada
uno un cable de medicién de distancia aislado y un mecanismo de medicion de retraccién y
extension del cable de medicién de distancia aislado. La longitud y el diametro del cable de
medicién de distancia aislado se mantienen constantes antes y después de aplicarse con una
fuerza de tension. Un extremo de cada cable de medicion de distancia aislado esta fijo y la

parte restante del cable de medicién de distancia aislado esté enrollada en el mecanismo de
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medicion de retraccion y extension del cable de medicion de distancia de aislamiento
correspondiente. Todos los mecanismos de medicion de retraccion y extension del cable de
medicién de distancia aislado se proporcionan en la seccion metdlica de la parte de raiz,
situada detras de la seccion de aislamiento auxiliar 11 cerca de la posicion de articulacion de
la placa giratoria, del brazo de seccion basico 1. EI mecanismo de medicion de retraccion y
extensién del cable de medicion de distancia aislado esta provisto de una estructura de
rebobinado automatico. El sensor 7 de deteccidn de elevacidn de la pluma superior y el sensor
8 de deteccidn de longitud de la pluma superior incluyen ademas una polea de guia de cable
aislado. Dos poleas guia de cable de medicion de distancia aislado se ponen y se montan en
la posicién de articulacién de la parte de extremo de la seccién de extremo del brazo
telescépico basico 2. El otro extremo del cable de medicién de distancia aislado del sensor 6
de deteccion de longitud de la pluma inferior esta conectado a la parte posterior de la seccién
de extremo del brazo telescépico basico 2. Durante la extension del brazo telescopico bésico
2, se tira del cable de medicién de distancia aislado del sensor 6 de deteccion de longitud de
la pluma inferior. El otro extremo del cable de medicion de distancia aislado del sensor 7 de
deteccién de elevacién de la pluma superior esta conectado a la parte posterior del brazo de
dos secciones 3 a través de la guia de la polea de guia de cable aislado correspondiente.
Durante el estiramiento del brazo de dos secciones 3, se tira del cable de medicién de
distancia aislado del sensor 7 de deteccion de elevacién de la pluma superior. El otro extremo
del cable de medicién de distancia aislado del sensor 8 de deteccion de longitud de la pluma
superior esta conectado a la parte posterior del extremo de aislamiento principal 41 a través
de la guia de la polea de guia de cable aislado correspondiente. Durante la extension del
brazo telescépico de dos secciones 4, se tira del cable de distancia de medicién aislado del

sensor 8 de deteccion de longitud de la pluma superior.

El mecanismo de control eléctrico incluye la unidad central de procesamiento, el bucle de
recogida de datos y retroalimentacion, el bucle de salida y calculo de radio de la plataforma

de trabajo aislada, el bucle de comparacién de datos, el bucle de control de limitacién de radio
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y el controlador. La unidad central de procesamiento esta conectada eléctricamente al sensor
5 de deteccion del angulo de inclinacién de la pluma inferior y al controlador, respectivamente.
La unidad central de procesamiento esta conectada eléctricamente a los mecanismos de
medicion de retraccion y extension del cable de medicidn de distancia aislado del sensor 6 de
deteccién de longitud de la pluma inferior, el sensor 7 de deteccidn de elevacién de la pluma
superior, y el sensor 8 de deteccidén de longitud de la pluma superior, respectivamente. El

controlador esta conectado eléctricamente al sistema hidraulico montado en el vehiculo.

Con el fin de proteger el sensor 5 de deteccién del angulo de inclinacién de la pluma inferior,
el sensor 6 de deteccion de longitud de la pluma inferior, el sensor 7 de deteccién de elevacién
de la pluma superior, y el sensor 8 de deteccion de longitud de la pluma superior de dafos
accidentales que pueden provocar fallos de deteccion, y para lograr una apariencia ordenada,
como una mejora adicional de la presente divulgacion, el sensor 5 de deteccién del angulo de
inclinacién de la pluma inferior, el sensor 6 de deteccién de longitud de la pluma inferior, el
sensor 7 de deteccidn de elevacién de la pluma superior, y el sensor 8 de deteccion de longitud
de la pluma superior se ponen y se montan dentro del brazo de seccién basico 1. Los otros
extremos de los cables de medicién de distancia aislados del sensor 7 de deteccién de
elevacion de la pluma superior y el sensor 8 de deteccion de longitud de la pluma superior

estan provistos dentro de la parte de pluma superior.

Con el fin de recoger la informacién de longitud de una manera relativamente més simple y
de garantizar la precisién de la informacion de longitud recogida, como una mejora adicional
de la presente divulgacion, el cable de medicidn de distancia aislado del sensor 6 de deteccién
de longitud de la pluma inferior, el cable de medicion de distancia aislado, situado dentro de
la parte de pluma inferior, del sensor 7 de deteccion de elevacion de la pluma superior y el
cable de medicion de distancia aislado, situado dentro de la parte de pluma inferior, del sensor
8 de deteccién de longitud de la pluma superior estan todos dispuestos en paralelo al eje

central de la parte de pluma inferior. El cable de medicion de distancia aislado, situado dentro
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de la parte de pluma superior, del sensor 8 de deteccion de longitud de la pluma superior esta

dispuesto en paralelo al eje central de la parte de pluma superior.

Con el fin de facilitar la instalacién y recoger la informacién de longitud de una manera
relativamente simple, como una mejora adicional de la presente divulgacién, la polea de guia
de cable aislado del sensor 7 de deteccion de elevacion de la pluma superior y la polea de
guia de cable aislado del sensor 8 de deteccion de longitud de la pluma superior estén

montadas concéntricamente.

Con el fin de facilitar la instalacién y recoger la informacién de longitud de una manera
relativamente mas simple, como una mejora adicional de la presente divulgacion, la polea de
guia de cable aislado del sensor 7 de deteccién de elevacion de la pluma superior y la polea
de guia de cable aislado del sensor 8 de deteccién de longitud de la pluma superior estan

montadas coaxialmente y tienen dimensiones idénticas.

Con el fin de reducir el area de contacto entre el cable de medicion de distancia aislado y la
polea de guia del cable aislado del sensor 7 de deteccién de elevacion de la pluma superior,
reduciendo de ese modo el desgaste del cable de medicidn de distancia aislado causado por
la polea de guia del cable aislado, como una mejora adicional de la presente divulgacion, el
otro extremo del cable de medicion de distancia aislado del sensor 7 de deteccion de elevacién
de la pluma superior esta conectado a la superficie lateral interior, que esta relativamente lejos

de la posicion de articulacion, de la parte posterior del brazo de dos secciones 3.

En el proceso de control del cambio de radio del vehiculo montado con plataforma de trabajo
aéreo aislada, el dispositivo de limitacion de radio de la plataforma de trabajo sigue
funcionando todo el tiempo. Tal y como se muestra en la Fig. 8, en primer lugar, se inicia el
bucle de recogida de datos y retroalimentacion. La unidad central de procesamiento del

mecanismo de control eléctrico recoge el angulo de paso de la parte de pluma inferior
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mediante el sensor 5 de deteccion del angulo de inclinacién de la pluma inferior en tiempo
real, y los mecanismos de medicion de retraccion y extensién del cable de medicion de la
distancia aislado del sensor 6 de deteccidon de longitud de la pluma inferior, el sensor 7 de
deteccion de elevacién de la pluma superior, y el sensor 8 de detecciéon de longitud de la
pluma superior detectan las longitudes de extension de los cables de medicién de distancia
de aislamiento del sensor 6 de deteccién de longitud de la pluma inferior, el sensor 7 de
deteccidén de elevacién de la pluma superior, y el sensor 8 de deteccion de longitud de la
pluma superior, en tiempo real. Entonces, se inicia el bucle de salida y calculo de radio de la
plataforma de trabajo aislada. La unidad central de procesamiento del mecanismo de control
eléctrico calcula un radio de trabajo real de la plataforma de trabajo aislada de acuerdo con la
retroalimentacién de datos y el programa establecido. Posteriormente, se inicia el bucle de
comparacion de datos y el bucle de control de limitacion de radio. La unidad central de
procesamiento del mecanismo de control eléctrico compara el radio de trabajo real de la
plataforma de trabajo aislada con un radio de trabajo maximo predeterminado de la plataforma
de trabajo aislada y luego genera el resultado de la comparaciéon. Cuando el radio de trabajo
real es menor que el radio de trabajo maximo predeterminado, la unidad central de
procesamiento del mecanismo de control eléctrico envia la sefial al controlador para permitir
al operador realizar la accién de operativa relacionada con el aumento del radio de trabajo.
Cuando el radio de trabajo real es mayor o igual al radio de trabajo maximo predeterminado,
la unidad central de procesamiento del mecanismo de control eléctrico envia la sefal al
controlador para limitar que el operador realice cualquier accién de operacién relacionada con

el aumento del radio de trabajo.

Cuando el brazo telescopico basico 2 y el brazo telescépico de dos secciones 4 estadn en un
estado inicial de retraccion total, la longitud inicial de la parte de pluma inferior se establece
en Lointerior, 12 longitud inicial de la parte de pluma superior se establece en Losuperior Y €l @ngulo
inicial entre la parte de pluma inferior y una superficie nivelada se establece en Ai. En este

momento, una lectura del angulo desde el sensor 5 de deteccion del &ngulo de inclinacion de
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la pluma inferior es As.

El angulo inicial entre la parte de pluma superior y la parte de pluma inferior se establece en
A.. Tal y como se muestra en la Fig. 2, la longitud de extension inicial del cable de medicién
de distancia aislado del sensor 6 de deteccidn de longitud de la pluma inferior se establece en
L+. La longitud de extension inicial del cable de distancia de medicion aislado del sensor 7 de
deteccidn de elevacion de la pluma superior se establece en L. La longitud de extension inicial
del cable de medicion de distancia de aislamiento del sensor 8 de deteccién de longitud de la

pluma superior se establece en Ls.

Cuando se levanta la parte de pluma inferior, el angulo entre la parte de pluma inferior y la

superficie nivelada se establece en A+'.

Cuando la parte de pluma superior se levanta en relacién con la parte de pluma inferior, el
angulo entre la parte de pluma superior y la parte de pluma inferior se establece en A2, la
longitud del cable de medicion de distancia aislado del sensor 7 de deteccion de elevacion de
la pluma superior se establece en L'y la longitud del cable de medicion de distancia aislado

del sensor 8 de deteccion de longitud de la pluma superior se establece en Ls'.

Tal y como se muestra en la Fig. 5, después de que el n-ésimo brazo de seccion del brazo
telescopico basico 2 de la parte de pluma inferior se extienda por una distancia, la longitud del
cable de medicion de distancia aislado del sensor 6 de deteccion de longitud de la pluma

inferior se establece en L'

Cuando la longitud total de la parte de pluma inferior y el angulo entre la parte de pluma
superior y la parte de pluma inferior se mantienen en el estado inicial, y el m-ésimo brazo de
seccidn del brazo telescopico de dos secciones 4 de la parte de pluma superior se extiende

por una distancia, la longitud del cable de medicion de distancia aislado del sensor 8 de
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deteccion de longitud de la pluma superior se establece en Ls".

Tal y como se muestra en la Fig. 3, la distancia entre una posicion de salida del cable de
medicion de distancia de aislamiento del mecanismo de medicién de retraccién y extension
del cable de medicion de distancia aislado del sensor 7 de deteccion de elevacién de la pluma
superior y el punto tangente ¢ del cable de medicion de distancia aislado y la polea de guia
del cable aislado del sensor 7 de deteccion de elevacién de la pluma superior se establece en
Lss. La distancia entre la parte de extremo del cable de medicién de distancia aislado,
conectado a la parte posterior del brazo de dos secciones 3, del sensor 7 de deteccion de
elevacion de la pluma superior y el punto tangente d del cable de medicion de distancia aislado
y la polea de guia del cable aislado del sensor 7 de deteccion de elevacion de la pluma
superior se establece en Lss. Cuando tanto la parte de pluma superior como la parte de pluma
inferior estan en el estado inicial, la longitud Ls> del cable de medicién de distancia aislado del
sensor 7 de deteccion de elevacion de la pluma superior enrollado en la polea de guia del
cable aislado del sensor 7 de deteccidn de elevacion de la pluma superior es

Lso=L3-Lss - Lss.

Tal y como se muestra en la Fig. 4, la distancia entre una posicion de salida del cable de
medicién de distancia aislado del mecanismo de medicion de retraccion y extension del cable
de medicién de distancia aislado del sensor 8 de deteccién de longitud de la pluma superior y
el punto tangente a del cable de medicién de distancia aislado y la polea de guia del cable
aislado del sensor 8 de deteccion de longitud de pluma superior se establece en L. La
distancia entre una parte de extremo del cable de medicion de distancia aislado, conectado a
la parte posterior del extremo de aislamiento principal 41, del sensor 8 de deteccidn de longitud
de la pluma superior y el punto tangente b del cable de medicion de distancia aislado y la
polea de guia de cable aislado del sensor 8 de deteccion de longitud de la pluma superior se
establece en Lys. Cuando tanto la parte de pluma superior como la parte de pluma inferior

estan en el estado inicial, la longitud L2 del cable de medicién de distancia aislado del sensor
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8 de deteccién de longitud de la pluma superior enrollado en la polea de guia de cable aislado
del sensor 8 de deteccion de longitud de la pluma superior es

L22 = LZ - L27 - L23-

El didametro de paso de una ranura de cable en la polea de guia de cable aislado del sensor 7
de deteccidn de elevacién de la pluma superior se establece en Ry y el diametro de paso de
una ranura de cable en la polea de guia de cable aislado del sensor 8 de deteccién de longitud

de la pluma superior se establece en Ra.

Tal y como se muestra en la Fig. 6, cuando la parte de pluma superior y la parte de pluma
inferior se mueven desde el estado inicial hasta una posicién dada, el angulo entre la parte de
pluma inferior y la superficie nivelada es A+, y la longitud Ls2" del cable de medicién de
distancia aislado del sensor 7 de deteccién de elevacion de pluma superior enrollado en la
polea de guia de cable aislado del sensor 7 de deteccion de elevacion de la pluma superior

es

! R !
L3y = Lz — R_j' (Lzz — Ly3).

Tal y como se muestra en la Fig. 7, en este momento, la longitud Lz," del cable de medicién
de distancia aislado, enrollado en la polea de guia del cable aislado del sensor 8 de deteccién
de longitud de la pluma superior, del sensor 8 de deteccion de longitud de la pluma superior
es

Loo"=Lo" - [Loy + (L1'- L1)] - Los.

La variacidon del angulo entre la parte de pluma superior y la parte de pluma inferior es

_ (La1—L32)X180
- TL"RZ ’

Ay — A,
La longitud de la parte de pluma inferior es

Linterior = Lointerior + (L1" - L1).

La longitud de la parte de pluma superior es
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Lsuperior = LOsuperior + [LS' - L3 - ( L1' - L1) - L327-

Entonces, el radio de trabajo real R de la plataforma de trabajo aéreo aislada se calcula como
se expone mas adelante,

cuando 0°< A'<90° y Al <A,

R = |Linferior - €0SA;" — Lsyperior - €0s (41" — Ay")|;

cuando 0 °< A/'<90°%y Ai'> Ay,

R = |Linferior - €0SA;" — Lsyperior - €0s (42" — A1)

cuando 90°< A¢'< 180° y Ai' < A2,

R = Linferior - COSA1" + Lgyperior * €0s (180° — A;" — A,");

cuando 90°< A1' < 180°% y A" > Az

R= Linferior - cosA; + Lsuperior -cos (4" — AZI)-

El radio de trabajo maximo de la plataforma de trabajo aislada del vehiculo montado con la
plataforma de trabajo aéreo aislada se establece en Ro. Cuando el radio de trabajo real R
calculado y retroalimentado por la unidad central de procesamiento de acuerdo con el célculo
del radio de la plataforma de trabajo aislada y el bucle de salida es menor que el radio de
trabajo maximo predeterminado Ro, la unidad central de procesamiento envia la senal al
controlador para permitir al operador realizar la accién de operacion relacionada con el
aumento del radio de trabajo. Cuando el radio de trabajo real R calculado y retroalimentado
por la unidad central de procesamiento de acuerdo con el célculo del radio de la plataforma
de trabajo aislada y el bucle de salida es mayor o igual al radio de trabajo maximo
predeterminado Ro, la unidad central de procesamiento envia la sefal al controlador para
limitar que el operador realice cualquier accion de operacién relacionada con el aumento del

radio de trabajo.
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REIVINDICACIONES

1. Un vehiculo montado con una plataforma de trabajo aéreo aislada, que comprende un
conjunto de carroceria de vehiculo, una placa giratoria, un conjunto de pluma, una plataforma
de trabajo aislada y un dispositivo de limitacién de radio de la plataforma de trabajo, donde la
placa giratoria esta montada en el conjunto de carroceria de vehiculo mediante un cojinete de
rotacién y un modulo de giro; el conjunto de pluma comprende una parte de pluma inferior y
una parte de pluma superior; la parte de pluma inferior comprende un brazo de seccién basico
(1) y un brazo telescoépico basico (2), y la parte de pluma superior comprende un brazo de dos
secciones (3) y un brazo telescopico de dos secciones (4); un extremo del brazo de seccién
béasico (1) esta conectado de manera articulada a la placa giratoria; el brazo de seccion basico
(1) esta provisto de una seccion de aislamiento auxiliar (11); al menos un brazo telescépico
basico (2) esta provisto telescopicamente dentro del brazo de seccion basico (1); un extremo
del brazo de dos secciones (3) esta conectado de manera articulada a una parte de extremo
de una seccidon de extremo del brazo telescépico basico (2); al menos un brazo telescopico
de dos secciones (4) esta provisto telescdpicamente dentro del brazo de dos secciones (3);
una seccion de extremo del brazo telescopico de dos secciones (4) es un extremo de
aislamiento principal (41); el extremo de aislamiento principal (41) est4 conectado a la
plataforma de trabajo aislada a través de un dispositivo de nivelacién automatica; donde,

el dispositivo de limitacién de radio de la plataforma de trabajo comprende un sensor
(5) de deteccién de angulo de inclinacion de la pluma inferior, un sensor (6) de deteccion de
longitud de la pluma inferior, un sensor (7) de deteccidn de elevacién de la pluma superior, un
sensor (8) de deteccién de longitud de la pluma superior y un mecanismo de control eléctrico;

el sensor (5) de deteccidn del angulo de inclinacion inferior de la pluma esta provisto
en una seccién metalica de parte de raiz del brazo de seccion basico (1), y la seccion metélica
de parte de raiz esta situada detras de la seccién de aislamiento auxiliar (11) cerca de una
posicion de articulacion de la placa giratoria;

el sensor (6) de deteccion de longitud de la pluma inferior, el sensor (7) de deteccion
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de elevacion de la pluma superior y el sensor (8) de deteccidn de longitud de la pluma superior
comprenden cada uno un cable de medicién de distancia aislado y un mecanismo de medicién
de retraccién y extensién del cable de medicién de distancia aislado; un extremo del cable de
medicién de distancia aislado esta fijo y una parte restante del cable de medicion de distancia
aislado esta enrollada correspondientemente en el mecanismo de medicién de retraccién y
extension del cable de medicién de distancia aislado; todos los mecanismos de medicién de
retraccién y extension del cable de medicién de distancia aislado se proporcionan en la
seccion metdlica de parte de raiz del brazo de seccion basico (1), y la seccién metalica de
parte de raiz se sitla detras de la seccion de aislamiento auxiliar (11) cerca de la posicién de
articulacion de la placa giratoria; el mecanismo de medicion de retraccion y extension del cable
de medicion de distancia aislado esta provisto de una estructura de rebobinado automatico;
el sensor (7) de deteccion de elevacion de la pluma superior y el sensor (8) de deteccién de
longitud de la pluma superior comprenden cada uno ademas una polea de guia de cable
aislado; las dos poleas de guia del cable de medicién de distancia aislado se ponen y se
montan en una posicién de articulacion de la parte de extremo de la seccion de extremo del
brazo telescépico basico (2); el otro extremo del cable de medicién de distancia aislado del
sensor (6) de deteccion de longitud de la pluma inferior esta conectado a la parte de extremo
de la seccion de extremo del brazo telescopico basico (2); el otro extremo del cable de
medicién de distancia aislado del sensor (7) de deteccion de elevacion de la pluma superior
esta conectado a una parte posterior del brazo de dos secciones (3) a través de una guia de
la polea de guia de cable aislado correspondiente; el otro extremo del cable de medicion de
distancia aislado del sensor (8) de deteccién de longitud de la pluma superior esta conectado
a una parte posterior del extremo de aislamiento principal (41) a través de una guia de la polea
de guia de cable aislado correspondiente; y

el mecanismo de control eléctrico comprende una unidad central de procesamiento,
un bucle de recogida de datos y de alimentacion, un bucle de salida y calculo de radio de la
plataforma de trabajo aislada, un bucle de comparacién de datos, un bucle de control de

limitacién de radio y un controlador; la unidad central de procesamiento esta conectada
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eléctricamente al sensor (5) de deteccion del angulo de inclinacion de la pluma inferior y al
controlador respectivamente; la unidad central de procesamiento est4d conectada
eléctricamente a los mecanismos de medicidn de retraccién y extension del cable de medicién
de distancia aislado del sensor (6) de deteccion de longitud de la pluma inferior, el sensor (7)
de deteccién de elevacion de la pluma superior y el sensor (8) de deteccidn de longitud de la
pluma superior; y el controlador estd conectado eléctricamente a un sistema hidraulico

montado en el vehiculo.

2. El vehiculo montado con la plataforma de trabajo aéreo aislada de acuerdo con la
reivindicacion 1, donde el sensor (5) de deteccion del angulo de inclinacion de la pluma inferior,
el sensor (6) de deteccion de longitud de la pluma inferior, el sensor (7) de deteccién de
elevacion de la pluma superior y el sensor (8) de deteccidn de longitud de la pluma superior
se ponen y se montan dentro del brazo de seccion béasico (1); y los otros extremos de los
cables de medicion de distancia aislados del sensor (7) de deteccidn de elevacion de la pluma
superior y el sensor (8) de deteccion de longitud de la pluma superior estdn montados ambos

dentro de la parte de pluma superior.

3. El vehiculo montado con la plataforma de trabajo aéreo aislada de acuerdo con la
reivindicacion 2, donde el cable de medicién de distancia aislado del sensor (6) de deteccion
de longitud de la pluma inferior, el cable de medicién de distancia aislado, situado dentro de
la parte de pluma inferior, del sensor (7) de deteccion de elevacion de la pluma superior y el
cable de medicion de distancia aislado, situado dentro de la parte de pluma inferior, del sensor
(8) de deteccidn de longitud de la pluma superior estan todos dispuestos en paralelo a un eje
central de la parte de pluma inferior; y el cable de medicién de distancia aislado, situado en la
parte de pluma superior, del sensor (8) de detecciéon de longitud de la pluma superior esta

dispuesto en paralelo a un eje central de la parte de pluma superior.

4. El vehiculo montado con la plataforma de trabajo aéreo aislada de acuerdo con la
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reivindicacion 1, 2 o 3, donde la polea de guia de cable aislado del sensor (7) de deteccion de
elevacion de la pluma superior y la polea de guia de cable aislado del sensor (8) de deteccién

de longitud de la pluma superior estdn montadas concéntricamente.

5. El vehiculo montado con la plataforma de trabajo aéreo aislada de acuerdo con la
reivindicacion 4, donde la polea de guia de cable aislado del sensor (7) de deteccion de
elevacion de la pluma superior y la polea de guia de cable aislado del sensor (8) de deteccién

de longitud de la pluma superior estan montadas coaxialmente y tienen dimensiones idénticas.

6. El vehiculo montado con la plataforma de trabajo aéreo aislada de acuerdo con la
reivindicacion 1, 2 o 3, donde el otro extremo del cable de medicién de distancia aislado del
sensor (7) de deteccién de elevacién de la pluma superior esta conectado a una superficie
lateral interior de la parte posterior del brazo de dos secciones (3), y la superficie lateral interior

esta situada lejos de la posicién de articulacion.

7. Un método de limitacion automatica de radio para una plataforma de trabajo aéreo
aislada de un vehiculo montado con la plataforma de trabajo aéreo aislada, que comprende
las siguientes etapas:

a. recogida de datos: inicio de un bucle de recogida de datos y retroalimentacion,
recogiendo, mediante una unidad central de procesamiento de un mecanismo de control
eléctrico, un angulo de paso de una parte de pluma inferior a través de un sensor (5) de
deteccion de angulo de inclinacion de la pluma inferior en tiempo real, y detectando, mediante
mecanismos de medicién de retraccion y extensién del cable de medicién de distancia aislado
de un sensor (6) de deteccion de longitud de la pluma inferior, un sensor (7) de deteccién de
elevacion de la pluma superior y un sensor (8) de deteccion de longitud de la pluma superior,
longitudes de extensién de los cables de medicién de distancia de aislamiento del sensor (6)
de deteccion de longitud de la pluma inferior, el sensor (7) de deteccion de elevacién de la

pluma superior, y el sensor (8) de deteccion de longitud de la pluma superior, en tiempo real;
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b. calculo de datos: inicio de un bucle de salida y célculo de radio de la plataforma de
trabajo aislada, mediante la unidad central de procesamiento del mecanismo de control
eléctrico, un radio de trabajo real de la plataforma de trabajo aislada de acuerdo con la
retroalimentacion de datos y un programa predeterminado;

c. comparacion y salida de datos: inicio de un bucle de comparacién de datos y un
bucle de control de limitacion de radio, comparando, mediante la unidad central de
procesamiento del mecanismo de control eléctrico, el radio de trabajo real de la plataforma de
trabajo aéreo aislada con un radio de trabajo maximo predeterminado de la plataforma de
trabajo aéreo aislada, y generando un resultado de comparacion; y

d. control de limitacion de radio: cuando el radio de trabajo real es menor que el radio
de trabajo maximo predeterminado, enviando, mediante la unidad central de procesamiento
del mecanismo de control eléctrico, una sefial a un controlador para permitir que un operador
realice una accion de operacion relacionada con el aumento de un radio de trabajo, y cuando
el radio de trabajo real es mayor o igual al radio de trabajo maximo predeterminado, enviando,
mediante la unidad central de procesamiento del mecanismo de control eléctrico, una senal al
controlador para limitar que el operador realice cualquier accién de operacién relacionada con

el aumento del radio de trabajo.

8. El método de limitacién automatica de radio para la plataforma de trabajo aislada del
vehiculo montado con la plataforma de trabajo aéreo aislada de acuerdo con la reivindicacion
7,donde en la etapa b, el radio de trabajo real de la plataforma de trabajo aislada se determina
mediante las siguientes etapas:

cuando un brazo telescépico basico (2) y un brazo telescépico de dos secciones (4)
estan en un estado inicial de retraccion total, establecer una longitud inicial de la parte de
pluma inferior en Lointerior, €Stablecer una longitud inicial de la parte de pluma superior en
Losuperior Y €stablecer un angulo inicial entre la parte de pluma inferior y una superficie nivelada
en As; donde, en este momento, una lectura de un angulo desde el sensor (5) de deteccién

del angulo de inclinacion de la pluma inferior es As;
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establecer un angulo inicial entre la parte de pluma superior y la parte de pluma inferior
en Az, establecer una longitud de extension inicial del cable de medicion de distancia aislado
del sensor (6) de deteccién de longitud de la pluma inferior en L4, establecer una longitud de
extension inicial del cable de distancia de medicion aislado del sensor (7) de deteccion de
elevacion de la pluma superior en L y establecer una longitud de extension inicial del cable
de medicion de distancia de aislamiento del sensor (8) de deteccién de longitud de la pluma
superior en Ls;

cuando se levanta la parte de pluma inferior, establecer un angulo entre la parte de
pluma inferior y la superficie nivelada en A¢';

cuando la parte de pluma superior se levanta en relacién con la parte de pluma inferior,
establecer un angulo entre la parte de pluma superior y la parte de pluma inferior en A2,
establecer una longitud del cable de medicion de distancia aislado del sensor (7) de deteccién
de elevacion de la pluma superior en Lo' y establecer una longitud del cable de medicion de
distancia de aislamiento del sensor (8) de deteccion de longitud de la pluma superior en Ls';

después de que el n-ésimo brazo de seccién del brazo telescépico basico (2) de la
parte de pluma inferior se extienda por una distancia, establecer la longitud del cable de
medicién de distancia aislado del sensor (6) de deteccién de longitud de la pluma inferior en
L+

Cuando una longitud total de la parte de pluma inferior y el angulo entre la parte de
pluma superior y la parte de pluma inferior se mantienen en el estado inicial, y el m-ésimo
brazo de seccion del brazo telescépico de dos secciones (4) de la parte de pluma superior se
extiende por una distancia, establecer una longitud del cable de medicién de distancia aislado
del sensor (8) de deteccion de longitud de la pluma superior en L3";

establecer una distancia entre una posicién de salida del cable de medicién de
distancia aislado del mecanismo de medicion de retraccion y extension del cable de medicién
de distancia aislado del sensor (7) de deteccién de elevacién de la pluma superior y un punto
tangente c del cable de medicién de distancia aislado y la polea de guia del cable aislado del

sensor (7) de deteccion de elevacion de la pluma superior en Lss, y establecer una distancia
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entre una parte de extremo del cable de medicion de distancia aislado, conectado a una parte
posterior del brazo de dos secciones (3), del sensor (7) de deteccion de elevacién de la pluma
superior y un punto tangente d del cable de medicion de distancia aislado y la polea de guia
del cable aislado del sensor (7) de deteccion de elevacion de la pluma superior en Lss; donde,
cuando tanto la parte de pluma superior como la parte de pluma inferior estan en el estado
inicial, una longitud Ls> del cable de medicion de distancia aislado del sensor (7) de deteccion
de elevacion de pluma superior enrollado en la polea de guia de cable aislado del sensor (7)
de deteccién de elevacién de la pluma superior es

Lso=Ls- Lss - Lss;

establecer una distancia entre una posicidon de salida del cable de medicion de
distancia de aislamiento del mecanismo de medicién de retraccion y extensiéon del cable de
medicién de distancia aislado del sensor (8) de deteccidn de longitud de la pluma superior y
un punto tangente a del cable de medicién de distancia aislado y la polea de guia del cable
aislado del sensor (8) de deteccidon de longitud de la pluma superior en Lo+, y establecer una
distancia entre una parte de extremo del cable de medicion de distancia aislado, conectado a
una parte posterior del extremo de aislamiento principal (41), del sensor (8) de deteccion de
longitud de la pluma superior y un punto tangente b del cable de medicion de distancia aislado
y la polea de guia de cable aislado del sensor (8) de deteccién de longitud de la pluma superior
en Log; donde, cuando la parte de pluma superior y la parte de pluma inferior estan en el estado
inicial, una longitud L2» del cable de medicion de distancia aislado del sensor (8) de deteccion
de longitud de la pluma superior enrollado en la polea de guia de cable aislado del sensor (8)
de deteccién de longitud de la pluma superior es

Loo=Lo- Lot - Los;

establecer un didmetro de paso de una ranura de cable en la polea de guia de cable
aislado del sensor (7) de deteccion de elevacién de la pluma superior en Ry, y establecer un
diametro de paso de una ranura de cable en la polea de guia de cable aislado del sensor (8)
de deteccién de longitud de la pluma superior en Rz;

donde, cuando la parte de pluma superior y la parte de pluma inferior se mueven desde
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el estado inicial hasta una posicién dada, el angulo entre la parte de pluma inferior y la
superficie nivelada es A+', y la longitud Ls2' del cable de medicién de distancia aislado del
sensor (7) de deteccién de elevacién de la pluma superior enrollado en la polea de guia del

cable aislado del sensor (7) de deteccion de elevacion de la pluma superior es

L3y' = La, —g_j' (L2z" = Lyp);

en este momento, la longitud Lz.' del cable de medicién de distancia aislado del sensor
(8) de deteccidn de longitud de la pluma superior enrollado en la polea de guia de cable aislado
del sensor (8) de deteccion de longitud de pluma superior es

Loo'=Lo" - [Lor + (L1'- L1)] - Laos;

una variacion del angulo entre la parte de pluma superior y la parte de pluma inferior

es

’ _ (La2'—L32)X180,
AZ - AZ - )

TR,

en este momento, una longitud de la parte de pluma inferior es

Linterior = Lointerior + (L1" - L1);

en este momento, una longitud de la parte de pluma superior es

Lsuperior = Losuperior + [L3" - L3 - (L1" - L1) - L32T;

entonces, el radio de trabajo real R de la plataforma de trabajo aéreo aislada se calcula
como se expone mas adelante,

cuando 0°< A1'<90° y Al < A2,

R = [Linferior - €0SA1" — Lsyperior * €0s (A1 — A3")|;

cuando 0 °< A/'<90°%y Ai'> Ay,

R = |Linferior - €0SA;" — Lsyperior - €0s (42" — A1)

cuando 90°< A¢' < 180° y A1' < A2,

R = Linferior  €0SA1" + Lsyperior - €05 (180° — A" — Ay");

cuando 90°< A{' < 180°% y A" > Az

R= Linferior - cosA; + Lsuperior -cos (A" — AZI)-
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El sensor 5 de deteccion del El sensor 7 de deteccion de
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