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DESCRIPCION
Dispositivo de vibracién y sistema de vibracion para un simulador que los incluye
Campo técnico

La presente invencion se refiere a un dispositivo de vibracion y a un sistema de vibracion para un simulador que incluye
el mismo.

Técnica anterior

Tal y como se muestra en los documentos de patente 1y 2, por ejemplo, un simulador de conducciéon comprende: una
cupula en la que se instala un modelo de vehiculo; un hexapodo que se proporciona entre una platina mévil y una
platina de soporte para un lecho que constituye el fondo de la cupula y soporta la clpula; y un mecanismo de traslacion
XY que traslada la cupula. El hexapodo es un mecanismo con seis grados de libertad que permite que la cupula se
incline en la direccion de cabeceo, direccion de alabeo y direccion de guifiada y tiene seis cilindros hidraulicos. El
mecanismo de traslacion XY como dispositivo de vibracion traslada la cupula en direcciones X e Y, que son ortogonales
entre si en un plano comun, a través del hexapodo. En tales casos, el mecanismo de traslacion XY, que tiene dos
grados de libertad, esta configurado para mover la pletina movil con dos motores de accionamiento a través de rieles
y correas. El modelo de vehiculo en la cupula, hexapodo, el mecanismo de traslacion XY y los sensores unidos al
hexapodo y al mecanismo de traslacién XY estan conectados eléctricamente a un ordenador predeterminado a través
de mazos de cables predeterminados.

Documentos de la técnica anterior
Documentos de patente

DOCUMENTOS DE PATENTE 1: Patente japonesa abierta a inspeccion publica n.® 2007-33563
DOCUMENTOS DE PATENTE 2: Patente japonesa abierta a inspeccién publica n.° 2005-505783
DOCUMENTOS DE PATENTE 3: Patente japonesa abierta a inspeccion publica n.® 2002-311808
DOCUMENTOS DE PATENTE 4: Modelo de utilidad japonés abierto a inspeccioén publica H05-56374 (1993)

"VI-grade - Ferrari adopts revolutionary driving simulation technology from VI-grade and Saginomiya", 6 de marzo de
2013 (2013-03-06), paginas 1-2, XP055349183 (Referencia 1) y la divulgacion de Youtube VI-grade - Climbing the
Peaks of System-Level Simulation: "Unveiling new motion platform DiM (Driver in Motion)", 18 de abril de 2013 (2013-
04-18), XP054977179 (Referencia 2) divulgan generalmente un dispositivo de vibracién que comprende un accionador
y un medio controlador para accionar y controlar el accionador tal y como se menciona en el preambulo de las
reivindicaciones independientes.

Especificamente, la referencia 1 divulga una plataforma DIM. La plataforma DIM de 9 grados de libertad ha sido
disefiada para aprovechar una estrategia de sefalizacidon de movimiento y consiste en un hexapodo de tamafo
pequefio montado en la parte superior del armazén plano que se mueve sobre una superficie deslizante muy lisa.

Sumario de la invencion
Problema técnico

En el simulador de conduccién mencionado anteriormente, los mazos de cables mencionados anteriormente deben
fijarse y disponerse dentro del simulador de conduccién para no obstruir el campo de vision del examinado sentado
en el modelo de vehiculo o para no inhibir el movimiento del hexapodo, el mecanismo de traslacion XY y similares
mientras el simulador de conduccién esta en funcionamiento.

Sin embargo, cuando los mazos de cables se unen a partes mdviles del hexapodo, el mecanismo de traslacion XY, y
similares y la cupula y el mecanismo de traslacion XY se mueven a una velocidad relativamente alta en un intervalo
relativamente amplio, los mazos estan sujetos a un esfuerzo de flexion o traccion y podrian romperse. En tales casos,
aunque los mazos de cables pueden enrutarse con una longitud mas que suficiente, dicha configuracion no es
conveniente porque puede producirse un giro de los mazos de cables y similares cuando el simulador de conduccién
esta en funcionamiento. Ademas, un aumento en el grado de libertad del mecanismo de traslacion XY como el
dispositivo de vibracion hace que no sea facil enrutar y fijar los mazos de cables dentro del simulador de conduccion,
por ejemplo.

En vista del problema descrito anteriormente, la presente invencién tiene como objetivo proporcionar un dispositivo de
vibracion y un sistema de vibracion para un simulador que incluye el mismo. El dispositivo de vibracién y un sistema
de vibracioén para un simulador que incluye el mismo se pueden enrutar facilmente dentro del simulador con cables y
tubos que no estan sujetos a ningun esfuerzo de flexion o traccion mientras el simulador esta en funcionamiento, y se
pueden disponer faciimente de conformidad con los grados de libertad del dispositivo de vibracién.
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Para lograr el objetivo descrito anteriormente, el dispositivo de vibracién de acuerdo con la presente invencion
comprende: un accionador que tiene un piston que tiene un extremo fijo conectado en un extremo del mismo conectado
a una base oscilante configurada para producir movimiento de vaivén y oscilar, y que se mueve entre una primera
posicion y una segunda posiciéon, en donde el accionador esta soportado en otro extremo por un lecho de soporte del
accionador; y un medio de accionamiento y control para accionar y controlar el accionador; un conducto de guia que
tiene un pasaje que comunica con un extremo abierto del mismo, a través del cual se inserta un cable (D2-D7) desde
el medio de accionamiento y control y/o el material de tuberias, y es soportado por el accionador para que pueda
moverse de conformidad con el movimiento del piston; y un mecanismo de alineacion que se proporciona en el extremo
fijo conectado en un extremo del piston y esta configurado para alinear el cable (D2-D7) y/o el material de tuberias
(D1) extendido desde otro extremo abierto del pasaje del conducto de guia a través de un elemento de alineaciéon
deslizable y giratorio.

Un sistema de vibracion para un simulador que incluye un dispositivo de vibracion de acuerdo con la presente invencién
comprende: una pluralidad de accionadores que tienen respectivamente pistones que tienen extremos fijos conectados
en uno de sus extremos conectados a una pluralidad de lugares diferentes en una base oscilante configurada para
producir movimiento de vaivén y oscilar, y cada uno de los cuales se mueve entre una primera posiciéon y una segunda
posicion, en donde los accionadores estan soportados respectivamente en otro extremo por lechos de soporte del
accionador, y un medio de accionamiento y control para accionar y controlar los accionadores; un conducto de guia
que tiene un pasaje que se comunica con un extremo abierto del mismo, a través del cual se inserta un cable (D2-D7)
desde el medio de accionamiento y control y/o material de tuberias (D1), y es soportado por al menos uno de la
pluralidad de accionadores para que pueda moverse de conformidad con el movimiento del piston, un mecanismo de
alineacion que se proporciona en uno de los extremos fijos conectados de uno de los extremos de los pistones y esta
configurado para alinear el cable y/o el material del conducto (D1) extendido desde otro extremo abierto del pasaje del
conducto de guia a través de una pluralidad de elementos de alineacion deslizables y giratorios, y un hexapodo que
se proporciona entre un lecho de soporte de cabina y la base oscilante y tiene un mecanismo con seis grados de
libertad.

El dispositivo de vibracién y el sistema de vibracién para un simulador que incluye el mismo de acuerdo con la presente
invencién comprende: el conducto de guia que tiene un pasaje que se comunica con un extremo abierto del mismo a
través del cual se inserta el cable o material de tuberias y que es soportado por el accionador para poder moverse de
conformidad con el movimiento del piston; y el mecanismo de alineacion que se proporciona en el extremo fijo
conectado en un extremo del pistdn y alinea el material de cable o conducto que se extiende desde otro extremo
abierto del pasaje del conducto de guia a través del elemento de alineaciéon deslizable y mévil. Por consiguiente, el
material de cable o conducto sigue el movimiento del piston, y la posicion y la curva del material de cable o tuberias
son ajustadas por el elemento de alineacion. Por lo tanto, los cables y conductos no estan sujetos a ningun esfuerzo
de flexion o traccién mientras el simulador esta en funcionamiento y pueden enrutarse facilmente dentro del simulador.
Ademas, los cables y conductos se pueden disponer facilmente de conformidad con los grados de libertad del
dispositivo de vibracién.

Breve descripcion de los dibujos

La figura 1 es una vista en perspectiva que muestra la apariencia de un mecanismo de alineacién de material de
cable/tuberias utilizado en un ejemplo de un sistema de vibracién para un simulador que incluye un dispositivo de
vibracion de acuerdo con la presente invencion, junto con un grupo de material de cable/tuberias;

la figura 2 es una vista en perspectiva que ilustra esquematicamente la configuracién de un ejemplo del sistema
de vibracién para un simulador que incluye el dispositivo de vibracion de acuerdo con la presente invencion;

la figura 3 es una vista en perspectiva que ilustra esquematicamente la configuracién de un ejemplo del sistema
de vibracion para un simulador que incluye el dispositivo de vibracion de acuerdo con la presente invencion;

la figura 4 es una vista en perspectiva que ilustra esquematicamente la configuracion de un ejemplo del sistema
de vibracion para un simulador que incluye el dispositivo de vibracion de acuerdo con la presente invencion;

la figura 5 es una vista en planta del ejemplo ilustrado en la figura 2;

la figura 6 es una vista de configuracién parcialmente en seccién transversal que ilustra un transportador de cable
cableveyor (marca registrada) y una unidad de riel de deslizamiento utilizada en el ejemplo ilustrado en la figura 2;
la figura 7 es una vista en seccion transversal parcial que ilustra la configuracion de la unidad de riel de
deslizamiento ilustrada en la figura 6;

la figura 8 es una vista en planta que ilustra el mecanismo de alineacion del material de cable/tuberias ilustrado en
la figura 1, junto con el grupo de material de cable/tuberias a través de un conducto de guia;

la figura 9 es una vista frontal del ejemplo ilustrado en la figura 8;

la figura 10 es una vista lateral del ejemplo ilustrado en la figura 8;

la figura 11 es una vista explicativa disponible para explicar el funcionamiento del mecanismo de alineacion de
material de cable/tuberias;

la figura 12A es una vista disponible para explicar el funcionamiento de un dispositivo de conducto de
deslizamiento, y

la figura 12B es una vista disponible para explicar el funcionamiento de un dispositivo de conducto de
deslizamiento.
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Descripcion de las realizaciones

La figura 2 ilustra esquematicamente la apariencia de un ejemplo de un sistema de vibracién para un simulador que
incluye un dispositivo de vibracién de acuerdo con la presente invencién.

En la figura 2, el sistema de vibracién para un simulador esta situado en una posicion predeterminada en un simulador
de conduccion, por ejemplo. En la figura 2, una cabina CP (véanse las figuras 2 y 3) de un modelo de vehiculo no
mostrado se fija a un lecho 20 de soporte de cabina en el extremo superior de un hexapodo descrito mas adelante. La
cabina CP esta situada en el lecho 20 de soporte de la cabina de modo que el extremo frontal y la puerta izquierda del
modelo de vehiculo se dirijan en las direcciones de las flechas X e Y en la figura 2, respectivamente.

Tal y como se ilustra en la figura 5, el sistema de vibracién para un simulador comprende los siguientes componentes
principales: tres dispositivos de vibracion situados en tres lugares igualmente espaciados circunferencialmente para
rodear la cabina CP y configurados para producir movimiento de vaivén y hacer oscilar una base oscilante 12 descrita
mas adelante; la base oscilante 12 proporcionada en el lado de la cabina CP de los dispositivos de vibracion
respectivos y conectada a un extremo de cada dispositivo de vibracién, un hexapodo situado entre el lecho 20 de
soporte de la cabina y la base oscilante 12 y configurado para controlar la postura del lecho 20 de soporte de la cabina;
dispositivos de conducto de deslizamiento unidos a los dispositivos de vibracion respectivos; y un host (no ilustrado).

La base oscilante 12, que tiene tres grados de libertad, se proporciona para producir movimiento de vaivén y oscilar
sobre una placa superficial 10 (véase la figura 5) que tiene una planitud predeterminada. En concreto, la base oscilante
12 es capaz de oscilar en ambas direcciones de flechas en la figura 5 y producir movimiento de vaivén a lo largo del
eje de un piston de un accionador de cada dispositivo de vibracion descrito mas adelante.

Tal y como se ilustra en las figuras 2 y 3, se proporcionan rodamientos hidrostaticos 14A, 14B y 14C en tres lugares
en la superficie inferior de la base oscilante 12 que mira hacia la superficie de la placa superficial 10. Los rodamientos
hidrostaticos 14A, 14B y 14C estan en contacto con la superficie de la placa superficial 10 mientras no se suministra
aire operativo a un depo6sito neumatico descrito mas adelante y se separa de la superficie de la placa superficial 10
por un espacio libre predeterminado mientras se suministra aire operativo al depésito. Una flotaciéon excesiva de los
rodamientos hidrostaticos 14A, 14B, y 14C en la base oscilante 12 desde la superficie de la placa superficial 10 en la
direccion ortogonal a las flechas X e Y mencionadas anteriormente por una distancia predeterminada o mas, es
detectada por un sensor de anormalidad SE1 que se proporciona en la superficie lateral de la base oscilante 12. En la
superficie superior de la base oscilante 12, se proporcionan lechos 22A, 22B y 22C de soporte del accionador para
mirar hacia los rodamientos hidrostaticos mencionados anteriormente 14A, 14B y 14C, respectivamente. El lecho 22A
de soporte del accionador esta conectado a un extremo de cada uno de los accionadores 18A y 18B, que constituyen
el hexapodo descrito mas adelante, a través de juntas universales tal y como se ilustra en la figura 3. El lecho 22B de
soporte del accionador esta conectado a un extremo de cada uno de los accionadores 18C y 18D, que constituyen el
hexapodo descrito mas adelante, a través de juntas universales tal y como se ilustra en la figura 2. El lecho 22C de
soporte del accionador esta conectado a un extremo de cada uno de los accionadores 18E y 18F, que constituyen el
hexapodo descrito mas adelante, a través de juntas universales tal y como se ilustra en la figura 4. En un lado de cada
lecho 22A, 22B y 22C de soporte del accionador, se proporcionan retenes 22a, 22b y 22c, que estan hechos de caucho,
respectivamente. Los retenes 22a, 22b y 22c¢ estan configurados para entrar en contacto con los dispositivos de
vibracion en el caso de que la base oscilante 12 se acerque y alcance mas alla de una distancia predeterminada de
los dispositivos de vibracién respectivos.

El hexapodo que tiene seis grados de libertad comprende los siguientes componentes principales: los accionadores
18A, 18B, 18C, 18D, 18E y 18F, cada uno de los cuales tiene un piston provisto de una junta universal; servomotores
24A, 24B, 24C, 24D, 24E y 24F que accionan respectivamente los accionadores 18A a 18F; y mecanismos de
reduccion de velocidad configurados para disminuir y transmitir las salidas de los servomotores 24A a 24F a los
accionadores 18A a 18F, respectivamente. Los accionadores 18A a 18F tienen una estructura idéntica entre si y cada
accionador 18A a 18F comprende un tornillo de bola (pistén) y una tuerca de bola tal y como se muestra en el
documento de patente 3, por ejemplo. Los servomotores 24A a 24F, cada uno de los cuales tiene un codificador
rotatorio, son accionados y controlados por el host de acuerdo con un programa de simulacién predeterminado en
funcion de las salidas detectadas por sensores de posicion respectivos no ilustrados. Los sensores de posicion
respectivos estan configurados para detectar las posiciones de los pistones de los accionadores 18A a 18F.

Los tres dispositivos de vibracién tienen respectivamente lechos de soporte del accionador 30A, 30B y 30C. Los lechos
de soporte del accionador 30A, 30B y 30C estan situados en el suelo de manera que las juntas universales 36A, a
36C se situen en una circunferencia comun CC (véase la figura 5) a intervalos de un angulo predeterminado, por
ejemplo, 120 grados. Los lechos de soporte del accionador 30A, 30B y 30C soportan accionadores 38A, 38B, y 38C
descritos mas adelante y similares a través de placas de soporte 34A, a 34C y las juntas universales 36A a 36C,
respectivamente. Como los lechos de soporte del accionador 30A a 30C tienen una estructura idéntica entre si y las
placas de soporte 34A a 34C tienen una estructura idéntica entre si, se da una descripcién del lecho de soporte del
accionador 30A y la placa de soporte 34A, mientras que los otros lechos de soporte del accionador y las pletinas de
soporte no se describen.
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Una cara de extremo de la placa de soporte 34A esta soportada de manera oscilante sobre el lecho de soporte del
accionador 30A a través de la junta universal 36A tal y como se ilustra en la figura 2. Otra cara de extremo de la placa
de soporte 34A esta provista del accionador 38A y del servomotor 32A, que tiene un codificador rotatorio. El arbol de
salida del servomotor 32A esta conectado a la tuerca de bola (no ilustrada) del accionador 38A a través del mecanismo
de reduccion de velocidad. Por ende, el movimiento del accionador 38A se controla accionando y controlando el
servomotor 32A a través del host. El accionador 38A comprende un tornillo de bola (un pistén) y una tuerca de bola,
tal y como se muestra en el documento de patente 3, por ejemplo. El extremo superior de un piston 38P del accionador
38A esta conectado a un bloque de soporte 52 del mecanismo de alineacion descrito mas adelante a través de una
junta universal 43A (véase la figura 9). La junta universal 43A, que esta conectada al bloque de soporte del mecanismo
de alineacién de los tres accionadores 38A a 38C, esta posicionada de manera que el centro del eje de rotacion del
mismo esté situado en una circunferencia comun. Cada bloque de soporte 52 del mecanismo de alineacién esta fijado
a una placa triangular 26 en la superficie superior de la base oscilante 12 y a la base oscilante 12 con pernos (no
ilustrados). La placa triangular 26 esta fijada a la base oscilante 12 con pernos (no ilustrados) de modo que su centro
coincida con el centro de rotacion de la base oscilante 12. Adicionalmente, los respectivos bloques de soporte 52 del
mecanismo de alineacion estan fijados a ellos a distancias iguales predeterminadas desde el centro de rotacién de la
base oscilante 12 y la placa triangular 26. Las distancias predeterminadas se determinan en funcién del angulo de
oscilacion, velocidad angular de oscilacion, aceleracion angular, y un intervalo movil de la base oscilante 12, asi como
las capacidades de los accionadores fabricables.

Con esto, la base oscilante 12 produce movimiento de vaivén y oscila de conformidad con la extension y retraccién
del piston 38P del accionador 38A (véanse las figuras 12A y 12B).

En dos lugares de la placa triangular 26, se forman orificios HA (véase la figura 2) y se insertan mangueras de aire
para suministrar aire operativo a los rodamientos hidrostaticos descritos anteriormente 14A a 14C en los orificios HA.

Los dispositivos de conducto de deslizamiento estan unidos a los respectivos accionadores 38A y 38B tal y como se
ilustra en las figuras 2 y 12A. Como los dispositivos del conducto de deslizamiento tienen una estructura idéntica, se
da una descripcion del dispositivo del conducto de deslizamiento conectado al accionador 38A, mientras que no se
omite una explicacion del otro dispositivo. Los dispositivos de conducto de deslizamiento estan configurados para guiar
y proteger los mazos de cables que conectan eléctricamente el host no ilustrado y el sistema de vibracién para un
simulador, las mangueras de aire para suministrar aire operativo desde fuentes neumaticas (depdsitos neumaticos) a
rodamientos hidrostaticos, y similares.

El dispositivo de conducto de deslizamiento comprende los siguientes componentes principales: un transportador de
cable cableveyor (marca registrada) 42A como elemento introductor de material de enrutamiento; un conducto de guia
40A; y una unidad de riel de deslizamiento SLU que soporta de manera deslizante el conducto de guia 40A (véase la
figura 7). El transportador de cable cableveyor (marca registrada) 42A y el conducto de guia 40A protegen y guian un
grupo de material de cable/tuberias WWH que incluye un mazo de cables del host no ilustrado y una o una pluralidad de
mangueras de aire del depdsito de aire.

El transportador de cable cableveyor (marca registrada) 42A comprende un bastidor interior a través del cual se inserta
el grupo de material de cable/tuberias WH tal y como se ilustra en el documento de patente 4, por ejemplo. El grupo
de material de cable/tuberias WH esta fijado al bastidor interior con dispositivos de retencién predeterminados. El
borde periférico del extremo abierto del transportador de cable cableveyor (marca registrada) 42A, a través del cual
se inserta el grupo de material de cable/tuberias WH, esta soportado por un dispositivo 44A de fijacion de transportador
de cable cableveyor (marca registrada). El dispositivo 44A de fijacion del transportador de cable cableveyor (marca
registrada) que tiene un par de porciones de pata lo sostiene el accionador 38A de tal manera que el par de porciones
de pata intercalan las superficies laterales del accionador 38A opuestas entre si tal y como se ilustra en la figura 6. De
ese modo, el extremo del transportador de cable cableveyor (marca registrada) 42A que esta conectado a un extremo
abierto del conducto de guia 40A pasa, por lo tanto, entre el par de porciones de pata.

El conducto de guia tubular 40A esta soportado de manera moévil por la unidad de riel de deslizamiento SLU descrita
mas adelante que esta soportada por el accionador 38A. El conducto de guia 40A se extiende a lo largo del eje central
del piston 38P del accionador 38A. Un extremo conectado 44AC proporcionado en el borde periférico de un extremo
abierto del conducto de guia 40A esta conectado a la junta universal 43A tal y como se ilustra en la figura 9, que esta
conectado al extremo superior del piston 38P. El borde periférico de otro extremo abierto del conducto de guia 40A
esta conectado al extremo del transportador de cable cableveyor (marca registrada) 42A. El conducto de guia 40A
tiene un pasaje de guia 40a, a través del cual se inserta el grupo de material de cable/tuberias WH, tal y como se
ilustra en la figura 7.

La unidad de riel de deslizamiento SLU esta situada de modo que pase entre el par de porciones de pata del dispositivo
44A de fijacion del transportador de cable cableveyor (marca registrada) tal y como se ilustra en las figuras 6 y 7. La
unidad de riel de deslizamiento SLU esta fijada a una placa de soporte proporcionada entre el par de porciones de
pata del dispositivo 44A de fijacion del transportador de cable cableveyor (marca registrada) y a un extremo del cuerpo
del accionador 38A. La unidad de riel de deslizamiento SLU comprende: un riel 50A, que se fija a la placa de soporte
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y retiene una seccion de rodamiento; un deslizador 48A, que se desliza sobre la seccién del rodamiento; y una placa
movil 46A, que esta conectado al deslizador 48A y soporta el conducto de guia 40A.

En la configuracién mencionada anteriormente, cuando el extremo superior del piston 38P del accionador 38A que
esta funcionando se sitia en una primera posicion donde el extremo superior se extiende para presionar la base
oscilante 12, tal y como se ilustra en la figura 12B, el extremo conectado 44AC del conducto de guia 40A esta alejado
del cuerpo del accionador 38A junto con el grupo de material de cable/tuberias WH. En ese momento, el conducto de
guia 40A se desliza sobre el riel 50A junto con la placa mévil 46A y el deslizador 48A de la unidad de riel de
deslizamiento SLU mencionada anteriormente. La parte del transportador de cable cableveyor (marca registrada) 42A
que esta conectada al extremo del conducto de guia 40A sigue el conducto de guia 40A, de modo que el transportador
de cable cableveyor (marca registrada) 42A se doble de manera flexible. Ademas, como el grupo de material de
cable/tuberias WH esta fijado al transportador de cable cableveyor (marca registrada) 42A, el grupo de material de
cable/tuberias WH no puede rozar contra la circunferencia interior del pasaje de guia 40a del conducto de guia 40A.

Por otro lado, cuando el extremo superior del piston 38P del accionador 38A se sitla en una segunda posicion donde
el extremo superior se retrae para tirar de la base oscilante 12, tal y como se ilustra en la figura 12A, el extremo
conectado 44AC del conducto de guia 40A se acerca al cuerpo del accionador 38A junto con el grupo de material de
cable/tuberias WH.

Se proporciona un mecanismo de alineacion 50 de material de cable/tuberias en el extremo superior de cada bloque
de soporte 52 del mecanismo de alineacion como un extremo fijo conectado tal y como se ilustra en las figuras 9y 10
para corresponder a cada dispositivo de conducto de deslizamiento. El mecanismo de alineacion 50 de material de
cable/tuberias esta configurado para alinear el grupo de material de cable/tuberias WH que pasa a través del conducto
de guia 40A mencionado anteriormente sin dafar tal y como se ilustra en la figura 1.

El grupo de material de cable/tuberias WH ilustrado normalmente en la figura 1 comprende: cables eléctricos D2, D3,
D4, D5, D6 y D7 que constituyen un mazo de cables; y una manguera de aire D1 que suministra aire operativo, por
ejemplo. Los cables eléctricos D2, D3, D4, D5, D6 y D7 estan configurados para conectar eléctricamente el host a los
respectivos sensores de proximidad mencionados anteriormente, codificadores rotativos, servomotores y otros
dispositivos.

El mecanismo de alineacion 50 de material de cable/tuberias comprende: una placa de guia inferior 56L, que esta
fijada a una placa de soporte 54 fijada al extremo superior del correspondiente bloque de soporte 52 del mecanismo
de alineacion; una placa de guia superior 56U, que mira hacia la placa de guia inferior 56L a una distancia
predeterminada de la misma; y cuatro barras de soporte 60A, 60B, 60C y 60D.

Las placas de guia inferior y superior 56L y 56U estan conectadas entre si con un par de soportes 58 para que sean
paralelas entre si con un espacio predeterminado entre ellas. Como las placas de guia inferior y superior 56L y 56U
tienen una estructura idéntica entre si, se da una descripcion de la placa de guia inferior 56L, mientras que se omite
una explicacion de la placa de guia superior 56U.

La placa de guia inferior 56L esta hecha de un material de resina, por ejemplo, y tiene ranuras de guia 56g en cuatro
lugares. Cada una de las ranuras de guia 56g esta dispuesta en paralelo entre si y se extiende en las direcciones
axiales de los cables eléctricos y las mangueras de aire que constituyen el grupo de material de cable/conducto WH.
Junto a las ranuras de guia 56g se separa con una pared divisoria 56\Wb. Una pared lateral 56Wa que mira hacia la
pared divisoria 56Wb se forma al lado de la ranura de guia 569 en el extremo derecho.

Las barras de soporte 60A, 60B, 60C y 60D como elementos de alineacién se proporcionan de forma deslizable y
giratoria dentro de las ranuras de guia respectivas 56g. Como las barras de soporte 60A a 60D tienen una estructura
idéntica entre si, se da una descripcién de la barra de soporte 60A, mientras que se omite una explicacion de las otras
barras de soporte.

Por ejemplo, la barra de soporte 60A es cilindrica y esta hecha de aleacién de aluminio, que tiene una ranura 60g que
tiene una seccion transversal en forma de U. La ranura 60g penetra a lo largo de la direccion radial de la barra de
soporte 60A. La ranura 60g tiene un ancho ligeramente mayor que el didmetro de la manguera de aire D1, por ejemplo.
En la cara del extremo superior de la barra de soporte 60A, una placa de retén 62A, que esta configurada para
presionar la manguera de aire D1 y mantenerla dentro de la ranura 60g, se fija con tornillos para maquinaria. Unas
placas de retén similares 62B, 62C y 62D se fijan con tornillos para maquinaria en las caras de extremo superiores de
las otras barras de soporte. Con esto, tal y como se ilustra en la figura 8, los cables eléctricos D2, D3, D4, D5, D6 y
D7 que constituyen el mazo de cables y la manguera de aire D1 para suministrar aire operativo en el grupo de material
de cable/tuberias WH que pasa a través del conducto de guia 40A se pasan respectivamente a través de las ranuras
60g de las barras de soporte 60B, 60C, 60D y 60A en el mecanismo de alineacion 50 de material de cable/tuberias y
luego se conectan a los sensores de proximidad, codificadores rotativos, servomotores o rodamientos hidrostaticos.

En la configuracion mencionada anteriormente, cuando el sistema de vibracién para un simulador esta en
funcionamiento, tal y como se ilustra en la figura 11, se genera un movimiento relativo de los dispositivos de conductos
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de deslizamiento hacia la base oscilante 12 o un movimiento relativo de la base oscilante 12 hacia los dispositivos de
conductos de deslizamiento y, de este modo, podria provocar que una flexion, compresion o fuerza de traccion actuase
sobre el grupo de material de cable/tuberias WH. Es decir, debido a que el extremo conectado 44AC del conducto de
guia 40A esta conectado al bloque de soporte 52 del mecanismo de alineacién a través de la junta universal 43A
conectada al extremo superior del pistéon 38P tal y como se ilustra en la figura 9, el conducto de guia 40A puede oscilar
con respecto al bloque de soporte 52 de mecanismo de alineacién de modo que el eje central del mismo se interseca
con el eje central de la placa de soporte 54 para moverse de manera giratoria en un angulo predeterminado a en
sentido horario o antihorario tal y como se ilustra en la figura 11. Por ende, cuando el eje central del conducto de guia
40A se interseca con el eje central de la placa de soporte 54 en el angulo predeterminado a, los cables eléctricos D2
a D7 y la manguera de aire D1 estan sujetos a esfuerzo de flexion.

En tal caso, la fuerza generada hace que las barras de soporte 60B, 60C, 60D y 60A que sujetan los cables eléctricos
D2 a D7 y la manguera de aire D1 se deslicen y roten dentro de las ranuras respectivas 56g. Por consiguiente, los
propios cables D2 a D7 y la manguera de aire D1 no estan sujetos a la fuerza. Ademas, el movimiento de los cables
D2 a D7 y la manguera de aire D1 esta restringido, y también se impide que los cables D2 a D7 se rocen.

Cabe sefialar que aunque el ejemplo mencionado anteriormente del sistema de vibracion para un simulador que
incluye el dispositivo de vibracién de acuerdo con la presente invencion se aplica al simulador de conduccion, el
sistema de vibracion para un simulador no es tan limitado, sino que es aplicable a otros simuladores como los
simuladores de vuelo. Ademas, en el ejemplo mencionado anteriormente, los dispositivos de conductos de
deslizamiento se proporcionan en dos lugares. Sin embargo, los dispositivos de conducto de deslizamiento no se
limitan al ejemplo, y el nimero de lugares donde se proporcionan los dispositivos de conducto de deslizamiento puede
ser uno o tres. Asimismo, en el ejemplo mencionado anteriormente, aunque el mecanismo de alineacién del material
de cable/tuberias tiene las cuatro barras de soporte, el mecanismo de alineacién del material de cable/tuberias no es
tan limitado, sino que puede incluir de una a tres barras de soporte o cinco 0 mas barras de soporte, dependiendo del
nuamero de mazos de cables.
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REIVINDICACIONES
1. Un dispositivo de vibracién, que comprende:

un accionador (38A) que tiene un piston que tiene un extremo fijo conectado en un extremo del mismo conectado
a una base oscilante (12) configurada para producir movimiento de vaivén y oscilar, y que se mueve entre una
primera posicién y una segunda posicion, en donde el accionador (38A) esta soportado en otro extremo por un
lecho de soporte del accionador (30A); y

un medio de accionamiento y control para accionar y controlar el accionador (38A);

caracterizado por que el dispositivo de vibracidén comprende ademas

un conducto de guia (40A) que tiene un pasaje (40a) que se comunica con un extremo abierto del mismo, a través
del cual se inserta un cable (D2-D7) desde el medio de accionamiento y control y/o material de tuberias (D1), y lo
soporta el accionador (38A) para que pueda moverse de conformidad con el movimiento del pistén (38P ); y

un mecanismo de alineacién (50) que se proporciona en el extremo fijo conectado en un extremo del pistén (38P)
y esta configurado para alinear el cable (D2-D7) y/o el material de tuberias (D1) extendido desde otro extremo
abierto del pasaje (40a) del conducto de guia (40A) a través de un elemento de alineacién deslizable y giratorio
(62A).

2. Un sistema de vibracién para un simulador que incluye un dispositivo de vibracién, que comprende:

una pluralidad de accionadores (38A, 38B, 38C) que tienen respectivamente pistones (38P) que tienen extremos
fijos conectados en uno de sus extremos conectados a una pluralidad de lugares diferentes en una base oscilante
(12) configurada para producir movimiento de vaivén y oscilar, y cada uno de los cuales se mueve entre una
primera posicion y una segunda posicion, en donde los accionadores (38A, 38B, 38C) estan soportados
respectivamente en otro extremo por lechos de soporte del accionador (30A, 30B, 30C) y

un medio de accionamiento y control para accionar y controlar los accionadores;

caracterizado por que el sistema de vibracidon comprende ademas

un conducto de guia (40A) que tiene un pasaje (40a) que se comunica con un extremo abierto del mismo, a través
del cual se inserta un cable (D2-D7) desde el medio de accionamiento y control y/o material de tuberias (D1), y lo
soporta al menos uno de la pluralidad de accionadores (38A, 38B, 38C) para poder moverlo de acuerdo con el
movimiento del pistén (38P),

un mecanismo de alineacion (50) que se proporciona en uno de los extremos fijos conectados de los extremos de
los pistones (38P) y esta configurado para alinear el cable (D2-D7) y/o el material de conductos (D1) extendido
desde otro extremo abierto del pasaje (40a) del conducto de guia a través de una pluralidad de elementos de
alineacion deslizables y giratorios (62A), y

un hexapodo proporcionado entre un lecho de soporte de cabina (CP) y la base oscilante (12) y tiene un mecanismo
con seis grados de libertad.

3. El sistema de vibracién para un simulador que incluye el dispositivo de vibracion de acuerdo con la reivindicacion 2,
en donde

la base oscilante (12) tiene un mecanismo con tres grados de libertad en un plano comun donde se proporciona la
pluralidad de accionadores (38A, 38B, 38C).

4. El sistema de vibracion para un simulador que incluye el dispositivo de vibracién de acuerdo con la reivindicacién 3,
en donde

cada uno de los elementos de alineacion (62A) del mecanismo de alineacion (50) tiene una ranura a través de la cual
pasa el cable (D2-D7) o el material de tuberias (D1), y esta configurado para sostener el cable (D2-D7) o el material
de tuberias (D1).

5. El sistema de vibracién para un simulador que incluye el dispositivo de vibracién de acuerdo con la reivindicacion 2,
en donde

el conducto de guia (40A) esta conectado al extremo fijo conectado a través de una junta de manera que un angulo
del eje del conducto de guia (40A) con respecto al extremo fijo conectado en un extremo del piston (38P) conectado
a la base oscilante (12) sea variable.
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