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PATENTE DE INTRODUCCION

por DIEZ afics

solicitada en Espafia a favor de PRECILEC, de nacionalidad
francesa, domiciliada en 48, rue d'Alésia, 75014 Parfs, Fran
cia, por "Perfeccionamientos en los sistemas de control de

carga de agparatos de elevacibn®, = = = = - - = = - - - - & o

MEMORIA DESCRIPTIVA

La invencién se refiere a sistemas o dispositivos

para el control de carga de un aparato de elevacibn. = - - -

En la utilizacién de los aparatos de elevacidn, es
deseable, si es que no lo imponen los reglamentos, saber en
todo momento si la carga efectivamente aplicada alcanza o no
un valor limite, determinado por ejemplo por el constructor
en funcidn de las caracteristicas geométricas del aparato,
de la posicién del punto de aplicacién de la carga, de las
cond;piones de trabajo y de la resistencia mecdnica de los

6rganos del aparato. = = = = = = - . - - - - - - - - .- - -

El constructor proporciona generalmente con el

aparato unas curvas que indican las cargas mdximas permiti-—

das en funcién de diversos pardmetros geométricos variables

’



10.

15.

20.

25,

del aparato, por ejemplo el alcance, y en funcidén de las con
diciones de trabajo, por ejemplo segin que, en el caso de wn
aparato con ruedas, éste descanse sobre sus ruedas o esté ca

lzdo por unos estabilizadores. — — = = = = = = = = = = = ~ =

Se ha propuesto ya medir la carga efectivamente
elevada por el aparato y compgrarla con el valor limite con
el fin de emitir una sefial de alarma y/o de parar el funciong
miento del aparato si este valor limite se alcanza o se so-

Drepasa. = = = = = = = = = = = = = = - - --——- - - -

Sin embargo, estos dispositivos anteriores presen-
tan diversos inconvenientes. En efecto, son de una utiliza-
cifn dificil debido, en particular, a las manipulaciones que
debe efectuar el operador, y no son fieles debido a su sensi
bilidad demasiado grande a las con@iciones exteriores, son
fréigiles debido & su complejidad y son de wan precio elevado
y no son aplicables a diversos tipos de aparatos sin modifi-

caciones de los gparatos en los dispositivos mismos., = - - -

Se ha propuesto entonces utilizar dos unidades po-
tenciométricas constituidas, para la primera, por una bateria
de potenciémetros acoplados, la posicién de cuyﬁs cursores
estd mandada por el valor de un primer pardmetro geométrico
del aﬁarato ¥, para la segunda, por un potencibmetro la posi
cién de cuyo cursor es mandada por el valor de un segundo
pardmetro geométrico del aparato. ELl potencibmetro de la se-
gunda unidaé es de tomas miltiples que estdn eléctricanmente

conectadas respectivamente a los cursores de los potencidme-
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tros de la primera unidad;restos Wltimos potencidmetros son
también de tomas miltiples que estdn alimentadas ecaldz una
por una tensién de referencia. Se afecta a cada wma de las
series de tomas de los primeros potencidémetros un valor par-
ticuler predeterminado del primer pardmetro y se afectan a
las tomas del segundo potencidémetro wos valores particula~
res predeterminadcs del segundo pardmetro. Cada uno de los
primeros potencidémetros estd asociado a uno de dichos valo-
res particulares predeterminados del segundo pardmetro y su
cursor estd conectado a lz toma del segundo potencidmetro
afectada a dicho valor predeterminado pérticular del segundo

pardmetro. = = = = = = = = = - . - — - - - - - - - - - -~ -

A cada una de las tomas de los primeros potencidme
tros le estd asi asociado un par de valores particulares prg
determinados del primero y del segundo pardmetros. Este par
de valores representa un estado geométrico del aparato al
cual corresponde, segin las condiciones de trabajo, una car-
ga méxima admisible. Esta targa médxima estd materializada
por una tensién eléctrica de referencia que es suministrada

g dicha toma. = = = = = = = = = = = = = = - - = = - - - -

En el cursor del segundo potencidémetro aparece por
tanto en cualquier momento una tensién eléctrica que, por
tres interpolaciones lineales, representa la carga mixima ad
misible para el par considerado de los valores de los dos pa
rimetros. Esta tensién es comparada con una tensién represen
tativa del valor efectivo de la carga soportada por el apara

to y se emite ura sefial de comparacién para el mando de wn



10,

15-

20.

25.

dispogsitivo de seguridad. = = = = = = = = = = = = = = =~ - ~

La invencién prevé perfeccionar este tipo de siste
mas con dos wnidades potenciométricas, en particular en cuan
to a los medios para establecer las tensiones de referencia

aplicadas a las tomas de los potenciémetros de la primera

A este efecto, el sistema segin laz invencidn, que
comprende: wna primera unidad potenciométrica constituida
por una serie de potencidmetros, mecén;camente acoplados, de
tomas miltiples; unos primeros medios para mandar la posi-
cién de los cursores de dichos potenciémetros en funcién del
valor de un primer pardmetro geométrico del aparato; una se-
gunda unidad potenciométrica constituida por un potenciéme-
tro de tomas miltiples cada una de las cuales estd conectada
eléctricaménte al cursor de wn pofenciémetro correspondiente
de la primera unidad; unos segundos medios para mandar la pQ
gicién del cursor de dicho potenciémetro de la segunda unidad
en funcién del valor de wn segundo pardmetro geométirico del
aparato; unos tercercs medios para afectar, a las tomas de
los potenciémetros de la primera unidad, wnas tensiones eléc
tricas de referencia; unos cuartos medios para'establecer
una tensién eléctrica representativa de la carga instantdnea
efec%ivamente aplicada al aparato; y unos gquintos medios pa-
ra comparar la tensién tomada en el cursor del potencibmetro
de la segunda unidad y dicha tensién representativa de la
cargzs aplicada al aparato, y estd caracterizado porque los

terceros medios para afectar, a las tomas de los potencidbme~
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tros de la primera unidad, unas tensiones eléctricas de refe
rencia comprenden, para cada toma, un sistema de polariza-
cién que comprende una serie de circuitos de polarizacién en
paralelo asociados a las situaciones en las cusles el apara-
to es hecho trabajar, comprendiendo cada circuito un 6rgano
apropiado para emitir una tensién ajustada‘y mandada por un
dispositivo de conmutacién que define la situacién instantéd-
nea de trabajo y que manda simultdneamente todos los circui-
tos de todos los sistemas de polarizacién de las tomas de

los potencifmetros de la primera unidad, ~ = =« = = = = = =« =

Otras caracter{sticas de la invencidén aparecerdn

"con la lectura de la descripeiédn siguiente y con referencisa

a los planos anexos en los cuales: =~ = = =« ~ = =« =~ — = = - =

Fig. 1 es una representacién geométrica que ilus-
tra la eleccién arbitraria de los pares de valores de dos pa
rémetros en la aplicacién de la invencidén a una grda de plu-

ma telescépica y montada sobre ruedas; — = — = = = = = = - -

Fig. 2 es una representacién geométrica de las

tres interpolaciones efectuadas en el sistema seglin la inven

cién; _____________________ — - — = = -

Fig. 3 es una vista andloga a la fig. 1 y relativa
a la apliecacién de la invencidn a wna gria de obra de cons-

truccidén que comprende un midstil vertical y uma pluma hori-

Fig. 4 es un esquema que ilustra la eleccién de
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los valores de referencia para reducir los errores debidos a

las interpolaciones; = = = = = = = = = = = = - - - - - .-

Fig. 5 es un esquema general eléctrico del sistema
con dos unidades potenciométricas, al cual se aplica la in-

veneidng ¥y = = = = = = = = = = =~ = - - - - -————— - & - -

Fig. 6 es un esquema eléctrico del sistema segin

la invencidén para el establecimiento de las fensiones de re-

ferencige = = = = = = = = = = - e e e = = e = = -

En la fig. 1 se ha mostrado esquemdtica y parcial-
mente una grda mévil 1 cuyo chasis 2 estd montado sobre unas
ruedas 3 que descansan sobre el suelo 4 para el cesplazamien
to de la grda. De manera conocida, unos estabilizadores hi-
driulicos posterior 5 y laterales 6 pueden ser excitados pa-

ra apoyarse sobre el suelo 4 y reforzar la estabilidad de la

gria durante las fases de elevacifn. = = = = =~ = = = = = - =

El chasis 2 lleva una torreta 7 capaz de girar,
con respecto al chasis 2, alrededor de un eje vertical 8 ba-
jo la accibn de medios de arrastre (no representados). La to
rreta lleva una pluma de elevacién 9 constituida por varios
elementos en unién telescépica y apropiados para desplegarse
bajo la accién de medios de arrastre (no representados). En
el elemento extremo 10 de la pluma 9 esti suspendido, de ma-
nera conocida, un polipasto 11 sobre el cual estd montado un

gancho 12 o andlogo de suspensién de una carga P. - = = = -

La pluma 9 estd soportada por la torreta 7 por me-



5.

10.

15.

20.

25.

dio de un bastidor 13 con respecto al cual puede bascular al
rededor de una articulacidén horizontal 14 bajo la accién de

un gato de basculacién 15 que actla entre la torreta 7 y la

En el curso de una fase de elevacidén, la grjia pre-
senta dos pardmetros que definen su estado geométrico y ctros
diversos pardmefros que definen sus condiciones de trabajo.
Los pardmetros que definen el estado geométrico de la griz
son por ejemplo el dngulo « que forma el eje de la pluma 9
con la horizontal geogrdfica o con el suelo y la longitud L
de la pluma medida desde la articulacidén 14 al extremo del
Wltimo eiemento 10. Los pardmetros que definen las condicio-
nes de trabajo de la grda son, por ejemplo, la posicién angu
lar de la torreta 7 con respecto al chasis 2, el apoyo sobre
el suelo 4 por las ruedas 3 o por los estabilizadores 5, 6,
la adicién al elemento extremo 10 de una prolongacién, deno-
minada "plumeta", o de un cabezal de elevacién especial (no
representado), y la adicién a la torreta 7 de un contrapeso

suplementario. = = = = = = = = = =« = © -« o - - o -=—--

Es deseable, sino viene impuesto por }os reglamen-—~
tos, saber en cualquier momento si la carga efectivamente
aplicada a la grda alcanza o no un valor mdximo admisible
que es por ejemplo una fraccién de la carga que provoca la
basculacién, dependiendo este valor miximo admisible del es-
tado geométrico instanténeo de la grfia, de las condiciones

de trabvajo y de la resistencia mecdnica de los Srganos de la
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Para ello, de manera conocida, se eligen arbitrg-
riamente una serie de valores predeterminados de cada uno de
los dos pardmetros que definen el estado geométrico del apa-
rato para constituir unos pares de valores que comprenden ca

dag uno un valor de cada Serige = = = = «w = = = «w « - = = ~ =

En la aplicacién de la fig. 1, se han elegfdo por
ejemplo seis valores predeterminados La -NB para el dngulo
o ¥ nueve valores predeterminados LO—L8 para la longitud L,

para constituir cincuenta y cuatro pares (&, L) de valores.

Los valores “O - &5 y LO—L8 se eligen para cubrir
toda la zona de variacidén del dngulo o y de la longitud L du

rante Uuna fase de elevacifN., = = = = = = - = = - - - - - - -

En el ejemplo representado, los valores %g -ds Y
LO-L8 estdn regularmente repartidos pero se entiende que po-
drian elegirse de manera diferente, por ejemplo acercando esg
tos valores el uno al otro en las zonas de trabajo mds co-
rrientemente utilizadas, de manera que se reduzcan los erro-

res, como se explicard méds adelante. = = = = = = = = = - ~ ~

Cada uno de estos pares (%, L) define un estado
geométrico de la gris al cual se afecta wn valor de referen-
cia V representativo de la carga ndxima admisible. Esta carga
méxima sdmisible es determinada en funcién de las indicacio-
nes del constructor de la grda o experimentalmente por el
usuario, y depende de la fuerza de elevacién de la grda, de

las condiciones de trabajo y de la resistencia mecdnica de
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los 6rganos de la gria. En efecto, para un mismo par (&, L)
de valores predeterminados, es decir para un mismo estado
geométrico de la gria, definido por los pardmetros &, L, és
tz es menos estable cuando descansa sobre sus ruedas 3 que
cuando descansa sobre los estabilizadores 5, €, es menos es-
table lateralmente que longitudinalmente cuando descansa s0-

bre estas ruedas, €tCe = = = = = = = = = - - - - o - - -~

#n la fig. 1, los pares de valores predeterminados
estdn representados por unos puntos que estdn en las inter-
secciones de rectas («O - QS) que pasan_por la articulacién
14 y de arcos de circunferencia (LO'LS) centradas sobre la
articulacién 14. A fin de dar mayor claridad, los pares es—
t4n representados en el plano vertical que pasa por el eje
longitudinal del chasis 2, pero se entiende que ocupan, cada
uno, cualquier posicién angular alrededor del eje 8 de la tg

rreta 7 en funcién de la posicién angular de ésta. = - - - -

Se designa el valor de referencia afectado a wn
par ( &, L) por la letra V con dos Indices numéricos que son
1os Indices de los valores del dngulo ¢ y de la longitud L
que constituyen este par. Solamente algunos de estos valores
estén referenciados en la fig. 1. El valor de la referencia
VO,B estd afectado al par (Cio, LB)’ el valor VZ,S estd afec
tado al par (% ,, Ly, efcs = = === === = - === --

En cualquier instante de una fase de elevacién, se
determinan de una manera conocida y por unos medios que se-

rdn descritos ulteriormente con referencia a la fig. 5, los
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valores efectivos instantdneos %, ¥ Li ¥y se seleccionan los
dos valores consecutivos entre los valores Xy - %5 y los dos
valores consecutivos entre los valores LO"LB en cuyos inter-
valos cerrados estdn situados respectivamente los valores di
y L. A titulo de ejemplo, se ha mostrado en la fig. 1 un

par de valores efectivos instantdneos o ¥ L; que estdn com

prendidos respectivamente entre °€2 yct.3 ¥y L5 hig I‘6' - - - -

Estos dos pares de valores predeterminados consecu
tivos de o y de L definen cuatro pares y cuatro valores de
referencia afectados a estos cuatro pares; En el ejemplo re-
presentado, los cuairo valores de referencia son V2'5, V296’

\'

3,57 V3,6

A partir de estos cuatro valores de referencia, se
determina por tres interpolaciones lineales, en funcién de
lg posicibn de los valores efectivos instanténeos OLi y L
con respectc a los valores de los dos pares asi selecciona-
dos de valores predeterminados consecutivos de ® y de L, w
valor vi,i representativo de la carga méxima admisible para

el estado geométrico del aparato definido por los valores

€., L; ¥y para las condiciones de trabajo de la grda. - - - -

Se ha mostrado en la fig. 2 una representacidén geo
métrica de estas tres interpolaciones, en el ejemplo de la
fig. 1 donde cdi estd comprendida entre ®, ¥y 6&3 ¥y I estéd
comprendida entre L5 N LG‘ Se ha adoptado un sistema de tres
ejes perpendiculares, estando los valores de & llevados en

las abscisas, 1los valores de L en las ordenadas y los valo-
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res de V, répresentativos de las cargas midximas admisibles,

representados en cota, = « « = = = - = - v c - m v e m -~

Se establece un primer valor V2 i» POr interpola-

] i .
cién lineal entre los valores V2 5 Y V, g en funcibn de la
? ?
posicién de L, con respecto a L. y L,. Este valor V, , es re
i 5 6 2,1 =
presentativo de la carga mdxima admisible para el estaio geo
métrico de la grda definido por los valores 012, Li de los

pardmetros ®, Li = = = = = = = = = & - - .- - .- - -~

Se establece un segundo valor V3'i per interpola-
. ?
cibén lineal entre los valores V3 5 ¥ V3 6 en funcién de la
? ]

posicién de L. con respecto a L. y L.. Este valor V, . es re
i 5 6 3,1 =
resentativo de la carga mdxima admisible para el estado geo

métrico de la gréa definido por los valores CLB, Li de los

pardmetros ®, L. = = = = — = = = = = = = = - = - - - -~

Se establece finalmente el tercer valor Vi por

y1
interpolacién lineal entre los valores Vo 4 ¥ V3 i en fun-
’ L

cién de la posicién de ®; con respecto a €,y Rye = = = =

Asi, a partir de los cuatro valores de referencia
afectados a los cuatro pares definidos por los dos pares se-
leccionados de valores predeterminados consecutivos de & y
de L, se establece, por tres aproximaciones lineales, un va-
lor Vi,i representativo de la carga mixima admisible para el

estado geométrico instantdneo de la gria definido por &, ¥y

En lo que precede, las dos primeras interpolacio-
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nes han sido efectuadas para dos de los valores predeterming
dos de ¥, respectivamente « o ¥ 063, y la tercera interpola-
cién ha sido efectuada para el valor instantdneo L; de L. Es
también posible, como se muestra también en la fig. 2, efec-
5. tuar las dos primeras interpolaciones para dos de Llos valo-
res predeterminados de L, respectivamente'll5 Yy L6’ para obte
ner unos valores \ri’5 y Vi,6’ y efectuar a continuacién la
tercera interpolacifén para el valor instantdneo Od-i de %,

para obtener el valor Vi i Que es igual al valor Vi prece~
? ?

i
10. dentemente establecid0, = = = « = = = = - - - - -—-—- - -

Simultdneamente con el establecimiento del valor
Vi,i’ se establece, de una manera conocida, un cuarto valor
VP representativo de la carga efectivamente aplicada a la
gria, se comparan los valores Vi,i y Vps ¥ se enite wna in-
15. formacibén, que es representativa de la carga efectivamente
aplicada con respecto a la carga méxima admisible definida
por vi,i’ para mendar una sefial de alarma o el paro de la
gria si se alcanza 0 se sobrepasa esta carga méxima. Para
permitir esta comparacién, la relacidén valor numérico-carga
20, es la misma para los valores numéricos de referencia y para

el cuarto valor numérico. Esta relacién es preferentemente

lineal W e o mm e e m oem es e e o o e RS S

Se ha mostrado en la fig. 3 la aplicacién de este

procedimiento a wna gria de otro tipo. ILa gria 27 de la fig.
25. 3 comprende un pilar 16 que descansa sobre el suelo 4 por wn
asiento 17, y una pluma horizontal 18 capaz de pivotar alre-

dedor del eje vertical del pilar por una articulacién 19. La
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pluma 18 lleva, por un lado del pilar 16, un carro 20 mévil
a lo largo de la pluma y que soporta un gancho 21 y un poli-
pasto 22 para un cable 23. Por el otro lado del pilar 16, la

pluma 18 lleva un contrapeso 24. = = = = = = = = = = = = = =

Los dos pardmetros que definen el estado geométri-
co de la grda son la altura H de la pluma 18 con respecto al
suelo y la distancia d del carro 20 al eje del pilar 16. ILa
altura H estd definida por el nimero de porciones 25 super-
puestas para constituir el pilar mientras gue la distancia @
est4d definida por la posicién del carro 20 sobre la pluma
18. El pardmetro H varia de una manera discontinua y, en una
misma fase de elevacién, es constante, mientras gue el pard~
metro 4 varfa de wna manera continua durante la fase de ele-

VaCifNle = = = = == = = - e e e e e o oa e e =

Se eligen arbitrariamente une serie de valores
HO-H5 de H y una serie de valores do--d6 de d para crear, en

el ejemplo considerado, cuarenta y dos pares de valores

Preferentemente, las alturas HO—H5 corresponden a
las alturas de la pluma 18 cuando el pilar 16 comprende res—

pectivamente de una a seis porcionegs 25. = = = = = = = = = -«

Como anteriormente, se afecta cada uno de los pa-
res as{ constituido un valer de referencia representativo de
la carga mdxima admisible para el estado geométrico de la
gria definido por dicho par de valores (H, d) y para las con

diciones de trabajo. A titulo de ejemplo, se han representa-
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do algunos valores wO,S’ W1’4, W2,2 y W3'5 en la fig. 3. - -

"Para el estado geométrico instantdneo de la gria
definido por los valores Hi’ di’ se determinan, de una mane-
ra andloga, los valores de referencia W con requcto a los
cuales se efectian las tres interpolaciones lineales para ob
tener el valoxr wi,i representativo de la carga mdxima admisi

ble para este estado geométrico. = = = = = = = = = ~ = — ~ ~

Se establece un valor WP representativo de la car-
ga P efectivamente aplicada a la gria, se .comparan los valo~-
res WP y wi,i y se emite una informacién representativa de
la carga efectivamente elevada con respecto a la carga mdxi

ma admisible definida por el valor Wi jr == m e
]

Aunque se hayan dado dos modos de aplicacién de es
te procedimiento conocido, queda entendido que se puede apli
car a diversos tipos de sparatos de elevacién en los cuales

los valores de dos pardmetros influyen en su capacidad., - -

Se ha mostrado en la fig. 4 la manera de elegir
los valores de referencia representativos de las cargas méxi
mas admisibles para reducir los errores debidos a las inter-

pOlaCi ONES. = = = = ™ = &= = = o o m == e == == - ==

Se ha representado en C la curva de valores de re-
ferencia U definida a partir de los datos del constructor pa
ra los valores de un pardmetro a. A titulo de ejemplo, se
han tomado dos valores predeterminados a, ¥ a3 del pardmetro

a a los cuales corresponden, para un valor predeterminado de
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otro pardmetro, dos valores U'2, U'3 definidos sobre la cur-
va C. Esta curva C presenta una concavidad, de manera que,
entre as ¥ a3 existe wn valor a; para el cual el error A,
entre el valor U, definido por.la interpolacibn lineal y el
valor U'i definido por la curva C, es mdximo. Para reducir
este error, se afectan a los valores a, y'éB del pardmetro a
unos valores de referencia U2 y U3 que difieren en A/2 de

U'2 y U'3, de manera gue el error méximo entre 2y ¥y ay es de
A/20 ---------------------------

Para reducir alin el error introducido por cada in-
terpolacifn, se pueden aproximar los valores predeterminados
del parémetro, pero se estd répidamente limitado por el nime

ro de valores asf elegidoS. = = = = = = = = © = « o = =~ = =~

Se ha representado en la fig. 5 un sistema, en par
te conocido, utilizado para la realizacién del procedimiento
anteriormente descrito. Este sistema estd realizado, a titu-

lo de ejemplo, para su utilizacién con la gria de la fig. 1.

Para efectuar las tres interpolaciones citadas pre

cedentemente, se utilizan dos unidades potenciométricas 31 y

Ia unidad 31 comprende tantos potencidmetros como
valores predeterminados del pardmetro o se han elegido, 0
sea seis potencidémetros 33-38 que corresponden respectiva-
mente a los seis valores «, -%5 de ®. Todos estos poten-
ciémetros son idénticos. Comprenden cada uno tantas tomas co

mo valores predeterminados del pardmetro L se han elegido,
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0 sea nueve tomas que corresponden respectivamente a los nue
ve valores LO-LS de L., Se han indicado a titulo de ejemplo,
en el potencifmetro 33 que corresponde a OLO, los nueve vale
res predeterminados LO-L8 de L asociados a las nueve tomas de
este potencidmetro. Se dispone asf, en los seis potenciéme—
tros 33-38, de cincuenta y cuatro tomas que materializan los
cincuenta y cuatro pares (&, L) de la fig. 1. Los cursores
39-44 de estos potencidmetros estdn mecdnicamente acoplados
entre s, como se muestra por la linea de trazos mixtcs 45,
¥y su posicifén estd mandads por el valor efectivo instantineo
Li de la longitud L de la pluma 9, como sé ruestra por la 11

nea en trazos mixtos 4. = = = = = = = = = ~ - e e o -

La medida del valor Li se realiza de cualquier ma-
nera conocida, por ejemplo por wn enrollador 47 para wn ca-
ble 48 que actda entre el primer elemento y el elemento ex-—
tremo 10 (fig. 1) de la pluma 9. El desplazamiento de los

cursores 39-44 varfa as{ linealmente con la longitud L. - -

Asi, en cualquier momento de una fase de elevacifbn,
los cursores 39-44 ocupan sobre los potencidémetros respecti-
vos la misma posicién definida por el valor instantdneo L.
En el ejemplo reprasentado en las figs. 1y 5,Vel valor Li
estid comprendido entre L5 y Lge En cada potencidmetro 33-38,
la réparticién geométrica de las tomas asociadas a los valg
res LO y Lg es la misma que la reparticidn numérica de es-
tos valores. En general, los valores LO-L8 estin regularmen-

te separados y, por consiguiente, las nueve tomas estén regu

larmente separadas en cada potencifmetro. = = = = = - = - =
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Se afecta a las cincuenta y cuatro tomas de los po
tencibmetros unas tensiones de referencia representativas de
las cargas mdximas admisibles para los dos valores correspon
dientes de & y de L. Se han representado en la fig. 5 algunas
de estas tensiones. Estas tensiones de polarizacién estén es
tablecidas, para cada toma de potencidbmetro, por un sistema
49 propio, segin la invencién, correspondiendo sglamente el
sistema 49 de la toma a los valores Q3, L2 que han sido re~

presentados en la fig. 5. El sistema 49 serd descrito ulte-

riormente en detalle con referencia g la fig. 6. = = =~ = ~ ~

Los cursores 39-44 estdn eléctricamente conectados,
a través.de ua intercara constituida por un amplificador
operacional 50-55, respectivamente a las seis tomas de un po
tencibmetro nico 56 gue constituye la unidad potenciométri-
ca 32. Las seis tomas del potencidmetro 56 corresponden res-
pectivamente a los valores o, -el5 del dngulo ¢4 . La posi-
cién del cursor 57 del potencibmetro 56 estd mandada, como
se muestra por la lfnea en trazos mixtos 58, por el valor
efectivo instantdneo s del 4dngulo ®. La reparticién geomé
trica de las tomas del potenciémetro 56 es igual que la re-
particién numérica de los valores 6&0 -%5, en general regu-

larmente separados. — = = = = = = = = = = = = = - = = = - ~

TIa medida del dngulo ®, se realiza de cualquier ma
nera conocida, por ejemplo por un sistema de péndulo 59 aso-
ciadc a la pluma 9 que da wn desplazamiento del cursor 57

que varia linealmente con el 4ngulo . = = = = = =~ = = = —
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El cursor 57 estd eléctricamente conectado a una

entrada de un comparador 60. = = = = = = = = = « = = = - = =

Se establece un valor numérico Vo representativo
de la carga P efectivamente aplicada a la gria. Para eilo,
se ha representado esquemdticamente un potencilémetro 26 uno
de cuyos bornes 28 estd conectado a wna fuente de tensibn
eléctrica continua 29, cuyo otro borne estid conectado a masa
y la posicién de cuyo cursor 30 estd mandada por la carga P.
El cursor 30 estid eléctricamente conectado a la otra entrada
del comparador 60. Preferentemente, para producir el valor
VP’ se utiliza el dispositivo descritc en la sclicitud de pz
tente francesa n® 74 24304 presentada el 12 julio 1974 a nom

bre del solicitante. = = = = = =« = = = = = - =~ = = - = -~

La salida 61 del comparador 60 manda wn circuito

de explotacién 62 cuya funcién aparecerd mis adelante. - - -

Se describird ahora, con referencia a la fig. 6,
el sistema de polarizacién 49 segin la invencidn que permite
afectar a la toma correspondiente la tensién de referencia.
En el ejemplo adoptado, esta tensién es V3’2 representativa
de la carga mixima admisible para el estado geométrico de la

gria definido por los valores 043 y L3 de los parirtetros &y

Como se ha expuesto precedentemente, esta tensidn
de referencia depende, pars los mismos valores de & y de L,
de las condiciones de trabajo. Por esta razén, el sistema 43

comprende varios circuitos que corresponden cada wi0 a un pa
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rémetro que define una condicién de trabajo. A titulo de
ejemplo, se han adoptado tres pardmetros de condiciones de
trabajo a los cuales corresponden respectivamente tres cir-
cuitos 63, 64 y 65 conmutables. El circuito 63 corresponde
al reposo de la gria 1 sobre su suelo 4 por los estabiliza-
dores 5,6, el circuito 64 corresponde al reposo de la gria
sobre el suelo por sus ruedas 3 y en una posicién del plano
vertical de la pluma 9 al méximo de 152 a una y oira parte
del eje longitudinal del chasis 2, y el circuito 65 corres-
ponde al reposo de la gria sobre el suelo por sus ruedas 3 ¥y

en una posicién de dicho plano vertical mis all4 del dngulo

Los circuitos 63, 64 y 65 son de concepcidn andlo-
ga y, por esta razén, no se describird mds que el circuito
63. Este circuito comprende un érgano 66 que suminisira una
tensidn ajustada, por ejemplo un transistor cuyo emisor estéd
conectado a masa y cuyo colector estd conectado a una fuente
67 de tensién continua a través de una resistencia regulable
de polarizacién 68. ELl colector estd conectado a la toma co-
rrespondiente del potencibmetro 36 2 través de una resisten—
cia 69 y de un amplificador operacional 70. La}base del tran
sistor 66 esti conectada a la fuente 67 a través de una re-
sistencia 71 y a un 6rganc de conmutacidén 72 que selecciona
aquél de los circuitos 63, 64 y 65 que debe excitarse en fun

cién de las condiciones de trabajo. = « = = « = = = = = = -

Los circuitos 63, 64 y 65 estédn montados en parale

lo entre la fuente 67 y la entrada del amplificador operacio
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nal 70; las bases de los transistores 66 estdn conectadas
respectivamente a las salidas 73, 74, 75 del érgano de conmu

£80i6Nn T2: = = = = = = = - - - - - —-—— = - - -

Este estd representado en forma de un conmutador
manual de varias posiciones que comprende un contacto mévil
75 cenectado a la masa para bloguear aquél de los transisto-
res 66 cuya base estd conectada a la salida 73, 74 6 75 se-

leccionada por la posicién del contacto mévil 76, = = = - =

Para el establecimiento previo de la tensién de re
ferencia V3’2 en. el ejemplo considerado, se pone sucesivamen
te el contacto mévil 76 sobre cada unz de las salidas 73, 74
¥y 75 ¥y, para cada posicién, se regula la resistencia 68 co-
rrespondiente para obtener en el colector del transistor 66
asociado una tensién propia para proporcionar, a través de
las resistencias 69, laz tensién V3;2 buscada, representativae
de la carga méxima visible para los valores 053, L2 y para
las condiciones de trabajo de la gria definidas por el {rga-
no de conmutacién. La relacién entre esta tensibn de referen
cia y la carga que representa es la misma que la relacién en
tre la tensién VP ¥ la carga gue representa. En‘general, es

tas relaciones son linealesS, — = = = = = = = = = = = = « - =«

Se dispone as{ segin la invencién, por el sistema
49, de tantas tensiones de referencia como condiciones de

trabajo a considerar existen. - = = = = = = = = = = = ~ - =

Como se ha mostrado a trazos, las salidas 73, 74 ¥y
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75 del conmutador 72 mandan las bases de los transistores 66
respectivamente de los circuitos 63, 64 y 65 de los cincuen-

ta y cuatro sistemas de polarizacidn 49, — ~ = = = = =« = = -

Aungue se haya representado el érgano de conmuta—
cién 72 en forma de un conmutador manual, queda entendido
que las conmutaciones pueden hacerse automiéticamente, por man
do de los estabilizadores 5, 6 y por el paso de la pluma 9
més alld de la posicién de 152 citada més arriba. = — - — -

La funcién del amplificador operacional 70 asocia-
do a cada sistema de polarizacién 49 seéﬁn la invencién es
la de mantener constante la tensién de referencia aplicada a
la toma correspondiente del potencibmetro tal como 36 cuando

se hace variar o cuando se establece la tensién de referen-—

cia sobre otra toma del mismo potencibmetro. = = = = = -~ - -

Para la utilizacién del sistema segln la invencién,
el operador nc tiene que realizar otra manipulacién que la
de accionar el conmutador 72 si éste no es automdtico. El
sistema segin la invencién, por su estructura, no es muy sen
sible a las condiciones exteriores; es pues fiel. Ademis, co
mo es relativamente simple, es de un precio de coste intere-
sante. Una ventaja importante de este sistema es que puede
ser aplicado a diversos tipos de aparatos sin modificgciones

de los aparatos o de los dispositivos o sistemas mismos. ~ ~

Ia invencién puede ser aplicada tanto a laos apara-

tos del tipo de las grias, que presentan wun par de bascula-
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cién, como a los aparatos del tipo de los pébrticos de eleva-

cién y de los puentes rodanteS. = = = = = = = = = =~ = - ~ -

Se declaran de novedad y propiedad para Esparia,

sus territorios y plazas de soberania, las siguientes: - - -

REIVINDICACIONESZS.,

1.- Perfeccionamientos en los sistemas de control
de carga de aparatos de elevacién, gque comprenden: una primg
ra unidad potenciométrica constituida por una serie de poten
ciémetros, mecénicamente acoplados, de tomas miltiples; unos
primeros medios para mandar la posicién de los cursores de
dichos potencibmetros en funcién del valor de un primer pard
metro geométrico del aparato; una segunda wnidad potenciomé~
trica constituida por un potenciémetro de tomas miltiples ca
da wna de las cuales estd conectada eléctricamente al cursor
de un potenciémetro correspondiente de la primera unidad;
wos segundos medios para mandar la posicién del cursor de
dicho potencidémetro de la segunda unidad en funcién del va-
lor de un segundo pardmetro geoméirico del aparato; unos ter
ceros medios para afectar, a las tomas de los potencibmetros
de la primera unidad, unas tensiones eléciricas de referen-
cia; unos cuartos medios para establecer una tensién eléctri
ca representativa de la carga instantdnea efectivamente apli

cada al aparato; y wnos quintos medios para comparar la ten-
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sifn tomada en el cursor del potenciémetro de la segunda wni
dad y dicha tensién representativa de la carga aplicada al
aparato, caracterizados porque los tercercs medios para afec
tar, a las tomas de los potencidémetros de la primera unidad,
unas tensiones eléctricas de referencia comprenden, para ca~
da toma, un sistema de polarizacifén gque comprende una ssrie
de circuitos de polarizacién en paralelo asociados a les si-
tuaciones en las cuales el aparato es hecho trabajar, compren
diendo cada circuito un 6érgano apropiado para emitir una ten
sifn ajustada y mandada por un dispositivo de conmutacién
que define la situacién instantdnes de trébajo Y que manda
simultdneamente todos los circuitos de todes los sistemas de
polarizacibén de las tomas de los potencidbmetros de la prime—

ra midad g T T S M EmaMMmERmEESS e SmEae.-,mee,e s e .- -

2.— Perfeccicnamientos segin la reivindicacién 1,
caracterizados porgue el 6rgano apropiado para emitir una
tensibn ajustada es wm transistor cuya base estd mandada por

dicho dispositivo de polarizaciff. = = = = = = = = = = = = =

3.~ Perfeccionamientos segin una de las reivindica
ciones 1 y 2, caracterizados porque, entre cada sistema de
polarizacién y su toma asociada y entre el cursor de cada po
tencidmetro de la primera unidad y la toma asoéiada del po-
tencibmetro de la segunda unidad, estd previsto un amplifica
dor operacional apropiado para evitar la reaccién mitua de

las tensionesS. = = = = = = = = = - - - - - o o - .- o - -

4.- "PERFECCIONAMIENTOS EN LOS SISTEMAS DE CONTROL
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DE CARGA DE APARATOS DE ELEVACION": = — = = = = = = = = = ~

Todo ello conforme se describe y reivindica en la
presente memoria que consta de veinticuatro hojas, foliadas
y mecenografiadas por uma sola de sus caras, y de cinco lami

nas de dibujos gue la ilustran.
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