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MEMORTIA DESCRIPTIVA
de una Patente de Inven;ién a8 nombre de:
KRUGER & Co. KG, de nacionalidad alemana,
domiciliada en frielingsdorfweg 4, 4300
:Essen-Werden, (Alemania); por : "DISPOSI-
‘TIVD PARA GOBERNAR UN SISTEMA DE PROPUL-

SION DE UN BRAZD DE GRUA™,

El invento concierne @ un dispositivo para gobernar
un sistema de propulsidn de un brazo de grﬁa. que consta de un

ajustador de valor nominal accionado por medios manuales, comu-

nicado con un miembro de ajuste del sistema de propulsidn del

brazo de grga - especialmente con una valvula de estrangulacidn,
susceptible de ser accionada por medios eléctricos, del sistema
de propulsion de brazo de gria que es hecho funcionar por medios
hidraulicos -, estando asociado con el sistema de propulsidn

del brazo de gria un equipo de vigilancia que mide el momento

de carga instanténeo del brezo de grda y que sl alcanzarse un
momento de carga maximo previamente esteblecido reprime el co-

rrespondiente movimiento del brazo de grua.
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En un dispositivo de la clase mehcionada conocido de

1la précticé, el ajugiador de valuf ﬁominalzs:ciéﬁado por medios
manuales estd comunicado directamente con el miembro de ajuste

del sisteﬁa de propulsidn de brazo de grda, mientras que el equi- .
po de vigilancia trabaja independientemente-dal,mismo en forma

de un conmutador sabre otro miembro de ajué&e dei-sistema de pro—.f'
pulsidn del brazo de grda., En particular, se trata en este caso

de un sistema de propulsién del brazo de grﬁa accionado por me-
dios hidraulicos para hacer bascular el brazo de grla en un pla-

no vertical, El equipo de vigilancia mide el momento de carga
instantaneo del brazo de gria por determinacién de las condicio-
nes de presidn que reinan en un cilindro de apoyo del brazo y

las convierte en una sefal eleéctrica proporcionql al momento de
carga ingtantdneo, la cual sefial es comparada en un comparadorxr

con una sefial eléctrica que correspandé al momento de carga ma-
ximo previamente establecido, dependiente de la correspondiente
posicion del brazo de gria. La desventaja de este dispositivo

de gobierno conocido ha de ser vista en el hecho de que depende

de la voluntad de un conductor de grle, que éste accione cuida-

dosamente o de modo brusco el sistema de propulsidn del brazo

. de grla por medio del ajustador de valor nominal. 5i en cada es-

tado de servicio se quiere con absoluta seguridad reprimir el
sobrepasamiento del momento de carga méximamenée admisible, es
decir reprimir un vuelco de la grla, en lo que se refiere al es-
tablecimiento previo del momento de carga maximo en el equipa
de vigilancia deberia efectuarse la parada en el estado del bra=-

zo de gria con el cual apareciesen los mayores aumentos del ma-
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mento de carga. Este estado se establece cﬁando‘el sistema de

propulsion del brazo de gria qué se enduéniéa'én-él estado de
reposo es conﬁutadu por él conductor de la grﬁa con potencia
maxima eA el sentiéo de obtensr un aumento del momento de car-
ga, e inmediatamen?e a continuacion responde el equipo de vigi-
lancia y desconecta el sistema de propulsién del brazo de gria
por medio del segundo miembro de ajuste, y& que en tal caso es
maxima la aceleracién de la carga.

Dade que el correspondiente ajuste del equipo de vi-
gilancis conduciria a una limitacién inadmisible de la capaci-
dad de rendimiento de la grda, en la practica uno se ayuda del
recurso que consiste en que en el equipo de vigilancia se esta-
blece previamente un momento de carga mdximo de mayor ﬁagnitud,
se proporciona 8l conductor de la grﬁa una seffal aclstica u op-
tica de aviso previoc por medio del equipe de vigilancia al apro-
ximarse al momento de cargd maximo, y se qcnfia en que el con-
ductor de la grda, al recibir le sefial de aviso previe se ilmpon-
ga'limitéciones por si mismo en lo que se rafiere al accionamien-
to del ajustador de valor nominal, Tal como siempre lo muestra
la practica, esta confianza no estd justificada.

El invento se basa en la misidn de desarrollar y mejo-
rar un dispositivo para el gobierno de un sistema de propulsidn
de un brazo de grﬁa del tipo mencionado al cémiapzo, de modo
que ni siquiera cuando el momento de carga maximo previamente
establecido se encuentre prdximo al momento de carga maximamente

admisible, pueda aparecer un exceso de carga socbre el brazo de

gria. —
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El inventa consiste. en que alléquipd de vigilancia,

estructurado para la emisidn de:Una Qeﬁa]?%%$ﬁaiéiﬁg Eué"Qéria
de modo mondtonamente continuo con el cociente entre el momento
de carga instanténeo y el momento de carga méximo previamente
establecido, y el ajustador de valor nominal estdn conectados
a través de un miembro de enlace ;on el miembro de ajuste del
sistema de propulsidn del brazo de grla. Por lo tanto, de acuex~
do con el inventb, el equipo de vigilancia es incluido por medic

del miembro de enlace en la cadena de gobierno del sistema de

propulsién del brazo de grla que tiene el ajustador de valor no-

minal, de un modes tal que la potencia del sistema de propulsidn
del brezo de grla, previamente establecida por sl ajustador de
valor nominal, es afectada, en funcidn del momento de carga ins-
tantaneo, de una manera tal que el movimiento del brazo de gria
es decelerado automaticamente al aumentar el momento de carga o
es acelerado automdticamente ;l digminuir el momento de carga,

y es llevado hacia cero de un modo continuo al aproximarse al
momento maximo de carga.

Las ventajas logradas por el invento han de ser visge-
tas en el hacho de que en el equipo de vigilancia se puede es-
tablecer previamente como momento de carga maximo précticamente
el momento de carga méximamente admisible en cada caso, de ma-
nera que se hace posible un aprovechamiento.optimo de la poten-
cia de la grla. Ademas de ello, se reprimen los movimientos de
reaccidén del brazo de gria como consecuencia del gobierno del
sistema de propulsidn del brazo de grda, que es dependiente del

momento de carga, lo cual conduce a un modo de funcionamiento
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mas cuidadoso y que prulunga'la‘guxgpiéﬁfgn sefvicio gtil.

Para la estructuracidn del féséﬁfaxéétenrQérias posi-
bilidades dentro dgl marco del ihvanto. Asi, en una forme de rea-
lizacidn éreferida’del dispositivo segﬁn el iﬁvento, el ajusta~
dor de valor nominal consiste en un potencidmetro, cuyc contacto
rozante estd provists con una palanca de accionamiento manual
susceptible de bascular, y el miembro de enlace tambien consiste
en un potencidmetro, cuyo contacto rozante, no obstante, esta
provisto con un sa%vomotor accionado por la sefial de partida del
equipo de vigilanc%a, En tal caso, resultan condiciones especial-
mente sencillas cugndo el miembro de enlace esta comunicado con
él miembro de ajuste del sistema de propulsion del brazo de gria
en un circuito dividor de tensidn, ’

Todo ello es explicado seguidamente con mayor‘detalle
con ayuda de un dibujo que representa un ejemplo de realizacidn;
en éste:

La figura 1 muestra esquematicamente un sistema de pro-
pulsion del brazo de grda con un dispositivo de gobierno segun
el invento; vy

La figura 2 muestra un ésquemé de circuitos en detalle
del dispositivo de gabierno segun la figura 1.

€l disposgtivo representado en las figuras sirve para
goberhar un aistemaide propulsion hidraulico de brazo de gria,

&

que en el ejemplo dé realizacion puede hacer bascular un brazo
de gria no representado, El sistema de propulsién de brazo de

gria tiene para est% fin un cilindro de apoyo de brazo 1 de do-

ble efecto, cuyas dos conducciones hidréaulicas estan conectadas
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con les salidas de uﬁa vélvﬁla de 4/3~v{as 4 acciungda por me-
dios eléctricos. Las .antrada.s de la vélvula de''4/3-viss 4 estén
comunicadas en cada caso a través de una conduccion hidraulica
58 6 con‘un recipiente para medio hidrdulico 7, estando previs-
ta una bombs hidraulica BAen una de las dos conduccicnes hidréu-
licas, a saher la conduccidn hidréulica 5, C06 la conduccidn hi-
dréulica 5 que tiene la bomba hidrdulica 8 esté conectads entre
la bamba hidraulica 8 y la valvula de 4/3-vias 4 una conduccidn
de derivecidn hidrdulica 9, que a través de una valvula de es-
trangulacidén accienada por medios eléctricos, que es regulable

de modo continuo y que actda como miembro de ajuste 10 del sis-
tema de propulsidn del brazo de gria, estd conducida de retorno
al recipiente para medio hidrdulico 7. Ademas de ello, la conduc~
cidn hidraulica 5 que tiene la bomba hidraulica 8 esté comunicada
entre la bomba hidrdulica 8 y la valvula de 4/3~vias 4, a través
de una valvula de sobrepresién 11, con la otra conduccidn hidrau-
lica 6, que conduce al recipiente para medio hidraulico 7. Si la
vélvula de 4/3-vias 4 se encuentra en la posicidn de partida y
nula central, en la cual todas las cuatro conducciones hidrauli-
cas 2, 3, 5, 6 estan separadas entre si, el medio hidraulico
transportado por la bomba hidrdulica 8 deaede el recipiente para
mediq hidraulico 7 es transportado de retorno al recipiente para
medio hidréulico 7 a través de la vdlvula de sﬁbrepresién 1l y

la conduccidn hidrdulica 6. 5i la vélv;.tla de 4/3-vias 4 se en-
cuentra en una de las otras dos posiciones de conmutacidn, en

las cuales la conduccién hidrdulica 5 que tiene la bomba hidrdu-

lica B esta comunicada con una de las dos conducciones hidrauli-
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cas 2 & 3 que conducen al cilindru‘dgéégéyqfdé.B;azq, y la con-
duccién hidréulica 3 62 esté comugiéﬁéé;c;n'lbn;ehdpcdién hi-
dréulica 6, entonces el medio hidrdulico transportado por la
bamba hid?éulica 8 es impulsado a presidn dentro de una de las
dos camaras de cilindro del cilindro de apqu de brazo 1 y el
medic hidrdulico que-se encuentra en la otra ;émara de cilindro
es impulsado a presidn dentro del recipiente para medio hidrau-
lico 7, en donde el movimiento del cilindro de aﬁoyo de brazo 1,
provaocado de este modo, hace bascular en una u otra de las direc~
ciones, al brazo de grla. 5i en tal casoc el miembro de ajuste 10
(valvula de estrangulacidn) ajustable de modo continuo, es des-
plazado en direccion de apertura en la conduccidn de derivacion
hidraulica 9, una parte, que va haciéndose mayor, Ael medio hi-
dréulico transportado por la bomba hidradulica 8 circula de re-
torno al recipiente para medioc hidrdulico 7 a través de la con-
duccidn de derivacién hidrdulica 9, con lo cual se decelera el
deaplazamiénto del cilindro de apoyo de brazo 1 y por consigdien-
te el movimiento de basculacién del brazo de grﬁa. A la inversa,
en el caso de un desplazamiento del miembro de ajuste 10 (valvu-
la de estrangulacidn) en posicién'da cierre se acelera el movi-
miento de basculacion del brazo de grda.

El dispositivo para gobernar el sistema de propulsidn
de brazo de gria consta, en su constitucidn fundamenﬁal,vtal co=-
mo. lo muestra la figura 1, en' primer termino en qn ajustador
de valor nominal 12 accionado por medios manuales, unido con el

miembro de ajuste 10 del sistema de propulsidn del brazo de grﬁa,

A ’ . . 3
es decir la valvula de sstrangulac1én, en la conduccidn de deri-
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vacidn hidrdulica 9. Ademas de{éﬁlo,;conhel sigtema de propulsion =

oo . N S

del brazo de gria estéd gsotiado” un di;pdsiﬁi;§:dg vigilancia 13,
que mide el momento dé'Carga instantdneo del brazo de gria y que
al alcanzgrse un momento de carga méximo previamente establecido
reprime el correspondiente movimianto del braza de gria.

Por lo tanto, de acusfd; con el invento, el equipo de
vigilancias 13 estd estructurado para la emisidn de una eeﬁél de
partida que varia de modo mondtonamente con;inuo con el cociente
entre el momento de carga instantdneo y el momento de carga ma-
xima, y que juntamente con el ajustador de valor nominal 12 estd
conectado a través de un miembro de enlace 14 con el miembro de
ajuste 10 del sistema de propulsion del brazo de gria.

El equipo de vigilancia mide el momento de carga ins-~
tantédneo del brazo de grida, del modo que se representa por ejem-
plo en la figura 1, por determinacion de las condiciones de pre-
sion en el cilindro de apoyo de brazo 1y transformacidn de és-
tas en una sefial eléctrica dependiente del momento de carga ins-

tantaneo, que a continuacién es transformada, en una etapa de

formacion de cociente, en una sefial de partida, que varia de modo -

mondtanamente continuo con el cociente entre el momento de carga
instantdneo y el momento de carga maximo, y preferiblemente es

proporcional al cociente mencionado, Tal equipo de vigilancia 13

puede ser construido con facilidad por un experto, y por lo tantqu>

no precisa de ninguna explicacidn mas detallada.
El ajustador de valor nominal 12 consiste en gl ejem~
plo de realizacidn, tal como lo muestra la figura 2, en un poten-

cidmetro 15 estructurado como resistencis desplazable, cuyo con-
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tacto rozante 16 estd proviskd ;un*QQQVpa;ancp de accionamiento
manual 17 susceptiblé devﬂagcular::b;do.aua céh ssta palanca de
accionamiento manual 17 se debe gobe;nar al mismo tiempo la val-
vula de 4)3-vias 4, es decir se debe gobernar tanto hacia arriba
como también hacia sbajo la basculacidn del brazo de gria, por

un lado la resistencia desplazable estd dividida en su centro

por un aislamiento 18, y por otro lsdo la palanca de accionamien-
to manual 17 estad provista con un apéndi;e de accionamiento 19
(véase figura 1), 61 bascular la palanca de accionamiento manual
17 desde su posicién de reposoc representada, en la cual el con-
tacto rozante 16 dé la resistencia desplazable se encuentra-so-
bre el aislamiento 18, el apéndice de accionamiento 19 conmuta

la valvuls de 4/3-vins 4 que se encuentra en posicign nula a2 tra-
ves de contactos 20 en una u otra de sus posiciones de conmuta-
cion descritas con anterioridad, en las cuales se efectda un mo-
vimiento del cilindro de apoyo de braze 1.

Tal como se representa con detalle en la figura 2, la
resistencia desplazable del ajustador de valor nominal 12, divi-
dida en su centro por el aislamiento 18, estd comunicada junto
a sus extremos libres Ay B-con uno de los polos de un manantial
de tensidn. El miembro de enlace 14 consiste, en el ejemplo de

. s’ :  ? :
realizacion, tambien en un potenciometro 21 representado como

resistencia desplazable, cuyo contacto rozante 22 estéd provisto

con un servomotor 23 accionado por la sefial de partida del equi-
po de vigilancia 13. Este miembro de enlace 14 estd comunicado
en un circuito divisor de tensidn con el miembro de ajuste 10

del sistema de prppuléién del brazo de grﬁa (valvula de estran-
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gulaclnn). Para ello, ugo de los axtremos llbres 6 de la resig=
tencia glnbal constante de este potenc1dmetro 21 esta comunicado
con el contacto rozante 16 del ajustador de valor nominal 12 y
el otro e;tremo libre D de la resistencia global esta comunicado
con el otro polo de manantial de tension asi como a través del
miembr; de a}uste 10- (valvula de ;strangulacién) con el contacto
rozante 22, accionado por el servomotor 23, del miembro de enla-
ce 14.

El modo de funcionamiento del dispositivo de gobierno
descrito sin-dificultades de las figuras. Para sllo, supdngase
en primer término que el contacto rozante 22 del miembro de en-

lace 14 no es afectado por el servomotor 23 asociado y por el

equipo de vigilancia 13, Si se hace bascular la palanca de accio- i'

namiento manual 17 desde su posicion de reposo en la direccidn
indicada por la flecha 24, por medio del apéndice de accionamien- -
to 19 se lleva la valvula de 4/3-vias 4 desde su posicion de
partida central a la posicién de conmutacibn, en la cual se efec-
tia por ejemplo el levantamiento del brazo de grda., Al mismo
tiempo, el contacto rozante 16 del ajustador de valor nominal

12 es movido desde el aiglamiento 18 a la pérte de la resisten-
cia desplazable situada en la direccién B, coﬁ lo cual se conecta
el manantial de tensidn, la vélvula de estrangulacién se mueve
desde su posicidn asbierta en direccién a la posicidn cerrads, y
comienze el levantamiento del brazo de griéa. Si pntonces la pa-
lanca de accionamiento manual 17 se mueve adicionalmente en di-
reccion de la flecha 24, se disminuye la resistencia del ajusta-

dor de valor nominal 12 que se encuentra en serie con la -sesis-
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aumenta la tension aﬁiicada 8 la valvula de Eétréngulacién. De
este modo, la valvula de estrangulacidn es movida adicionalmente
en direccién de la posicion de cierre y por consiguiente se ace-
lera el movimiento de levantamiento del bra;ﬁ de grua. El servo-
motor 23 gobernado por el equipo de vigilancia 13 gobierna a su
vez al contacto rozante 22 del miembro de enlace 14, de un modo
tal que este, al aumentar el momento de carga, se desplaza en
direccion al ;xtre@o libre D, y de este mado disminuye la ten-
sidn previamente eé&ablecida por el sjustador de valor nominal
12, de modo tal qug se abre la valvula de estrangulacion y se
disminuye el movimipnto de levantaﬁiento del braze de grda. Si
se ha alcanzado el momento de carga mdximo, el contacto rozante
22 del miembro de enlace 14 se encuentra en la proximidad del
extremo libre D; entonces, précticamente ya no se aplica ninguna
tensidn a la vdlvula de estrangulacidn, es decir la vélvula de
estrangulacién se encuentra entonces més o menas en pus;cién
abierta. De modo correspondiente trabaja el dispositivo de go-
bierno, si para hacer descender el sistema de propulsion del

brazo de gris la palanca de accionamiento manual 24 es hecha

bascular desde su posicion de reposo a la direccidn opuesta a

la de la flecha 24,

- NOTA --
Se reivindica como nuevo y de propia invencidn.

1. Dispositivo para gnbernar.un sistema de propulsion de .un bra-
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“nado por medios manuales, comunicado con el miembro de ajuste

- 12 -

20 de grda, .que consta de un ajustador de valor nominal accio-

del sistema de prnpulsién de brazo de gria - especialmente con

una vélvuia de estrangulacidn, susceptible de ser.accionada por
medios eléctricos, del sistema de propulsidn de brazo de gria
que es hecho funcionar por medios‘hidréulicos -, estando asocia-
do con el sistema de propulsion del brazo de grda un equipo de
vigilancia que mide el momento de carga instantdneo del brazo

de gria y que al alcanzarse un mamenta de carga méximo previa-
mente establecido reprime el correspondiente movimiento del brazo
de grua, caracterizado porque el equipo de vigilancia, estructu-
rado pars la emision de una seffal de partida que varia de modo
monctonamente continuo con el cociente entre el momento de carga
instanténeo y el momento de carga mdximo, y el ajustador de va-
lor nominal estdn conectados a través de un miembro de enlace

con el miembro de ajuste del sistema de propulsidn del brazo de

’
grua,

2. Dispositivo segln la reivindicacidn 1, caracterizado porque
el ajustador de valor nominal consiste en un potencidmetro, cuyo
contacto rozante esta provisto con una palanca de accionamiento

manual sugceptible de bascular.

3. Dispositivo segln las reivindicaciones anteriores, caracte-
rizado porque el miembro de enlace consiste en un potencidmetro,
cuyo contacto rozante estd provisto con un servomotor accionado

por la sefial de partida del equipo de vigilancia,

. ——v-
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4, Dispositivo segun lag reivindicaciones anteriéres, caracte-
’ - ) N ’ » ¥ ) , . 7. V ‘ " ‘ : hg 3
rizado porque el miembro de enlace esta comunicado en un circui-
- . « ? . . .
to divisor de tension con el miembro de ajuste del sistema de

propulsion del brazo de gria,

‘5., DISPOSITIVO PARA GOBERNAR UN SISTEMA DE PROPULSION DE UN BRA-
Z0 DE GRUA. -

Tal come se describe y reivindica en la presente Memo-
s N 3 4 . .
ria Descriptiva, gue consta de trece hojas escritas a maquina

por una sola cara y de sus correspondientes dibujos.
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