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DESCRIPCION
Plataforma de trabajo con proteccion contra funcionamiento involuntario sostenido
Antecedentes de la invencién

La invencion se refiere a plataformas de trabajo y, mas particularmente, a una plataforma de trabajo que incluye un
sistema de deteccion de obstruccion para reducir la posibilidad de colisién con una obstruccién o estructura.

Ejemplos de la técnica anterior son GB2495158 (Richards Paul), el cual describe un elevador aéreo con sensores de
proximidad que tiene una zona de deteccion frente a un panel de control de la plataforma, y JP2013052948A (West
Nippon Expressway Co. Ltd. et al.) Que describe un dispositivo de seguridad para un vehiculo de trabajo de gran
elevacion.

Los vehiculos de elevacion que incluyen plataformas de trabajo aéreo, manipuladores telescépicos tales como
carretillas de horquilla telescopicas para terrenos abruptos con accesorios de plataforma de trabajo y elevadores
aéreos montados en camiones son conocidos y tipicamente incluyen un brazo de configuracion flexible extensible,
que puede colocarse en diferentes angulos con relacion al suelo, y una plataforma de trabajo al extremo del brazo. En
la plataforma o adyacente a ella, generalmente se proporciona una consola de control que incluye diversos elementos
de control que pueden ser manipulados por el operador para controlar funciones tales como el angulo del brazo, la
extension del brazo, la rotacion del brazo y/o la plataforma en un eje vertical, motor u otro tipo de fuente de potencia,
y donde el vehiculo de elevacion es del tipo autopropulsado, también se proporcionan controles de orientacion,
velocidad y direccion de accionamiento y frenado.

Un peligro de seguridad puede ocurrir en un vehiculo de elevacion que incluye una plataforma de trabajo cuando un
operador se coloca entre la plataforma y una estructura que puede estar ubicada por encima o por debajo del operador,
entre otros lugares. Evitar colisiones también es deseable con objetos alrededor de la plataforma, por ejemplo,
superficies de vidrio, estructuras de aeronaves y otras estructuras mas fragiles o delicadas.

Breve resumen de la invencién

Se puede montar un sensor de camara o similar en la plataforma de trabajo aérea para observar la plataforma, el area
alrededor de la plataforma y el operador. El sistema procesa datos del sensor para determinar si el operador esta
presente y si el operador esta en una posicion operativa adecuada y también para determinar la proximidad de los
objetos arriba, detras y a los lados y debajo de la plataforma. Con base en los datos del sensor, un médulo de control
permite, modifica o impide el funcionamiento y/o la manipulacién de la plataforma.

En un primer aspecto de la presente invencion, una plataforma de trabajo se combina con un sistema para detectar
obstaculos proximos. La plataforma de trabajo incluye un panel de control con componentes operativos que controlan
una posicion de la plataforma. La plataforma y el sistema de trabajo combinados incluyen un sensor montado en una
vecindad de la plataforma que monitoriza al menos uno del area del operador, la plataforma y un area alrededor de la
plataforma, y un procesador que recibe una sefal del sensor que procesa la sefial para determinar al menos una de
una posicion de un operador en la plataforma y una proximidad de objetos en el area alrededor de la plataforma. Un
moddulo de control que se comunica con el procesador y los componentes operativos modifica las sefiales de control
desde el panel de control con base en la comunicacion con el procesador. El sensor esta programado para distinguir
el area alrededor de la plataforma entre una zona de advertencia y una zona de peligro, donde la zona de peligro esta
mas cerca de la plataforma que la zona de advertencia. El procesador determina que un objeto esta presente en la
zona de advertencia, y el modulo de control esta programado para permitir el funcionamiento de la plataforma a
velocidad de arrastre con base en la determinacion de que el objeto esta presente en la zona de advertencia. El sensor
esta programado para ajustar una profundidad de al menos una de la zona de advertencia y la zona de peligro con
base en las caracteristicas operativas de la plataforma.

El procesador puede determinar que el operador no esta presente o no esta en una posicion operativa adecuada, y el
modulo de control puede programarse para evitar el funcionamiento de la plataforma que provocaria el movimiento de
la plataforma. Se puede conectar un conmutador de anulaciéon con el médulo de control, donde el médulo de control
se puede programar para permitir el funcionamiento de la plataforma a una velocidad muy lenta o velocidad de arrastre
con base en la activacion del conmutador de anulacién. El procesador puede determinar que el operador se esta
inclinando sobre el panel de control, y el médulo de control puede estar programado para detener las funciones activas
y evitar un mayor funcionamiento de la plataforma que provocaria el movimiento de la plataforma. El procesador puede
determinar que el operador se inclina sobre el panel de control durante un tiempo predeterminado, y el médulo de
control puede programarse para invertir una ultima funcién operativa de la plataforma. El procesador puede determinar
que el operador esta presente y en una posicion operativa adecuada y que no hay objetos en el area alrededor de la
plataforma, y el médulo de control puede programarse para permitir el funcionamiento normal de la plataforma.

El procesador puede determinar que un objeto esta presente en la zona de peligro, y el médulo de control puede estar
programado para detener las funciones activas y evitar un mayor funcionamiento de la plataforma que provocaria el
movimiento de la plataforma con base en la determinacion de que el objeto esta presente en la zona de peligro. Las
caracteristicas operativas de ejemplo pueden incluir una serie de operadores en la plataforma, una direccién en la que
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se desplaza la plataforma y una velocidad de la plataforma. El médulo de control puede detectar una velocidad de la
plataforma, en donde el procesador esta programado para procesar sefiales del sensor relacionadas con la velocidad
de la plataforma hacia uno de los objetos en el area de la plataforma. En este contexto, el médulo de control puede
programarse para ralentizar las funciones activas a una tasa relativa a la velocidad a la que la plataforma se acerca a
uno de los objetos en el area de la plataforma. El médulo de control puede programarse para reducir una velocidad
de funcionamiento ordenada con base en la proximidad a uno de los objetos en el area de la plataforma.

En otras realizaciones que no forman parte de la presente invencion, el sensor puede incluir multiples elementos de
deteccion asegurados en la vecindad de la plataforma. En una disposicién que no forma parte de la presente invencion,
la plataforma puede incluir una barandilla de la plataforma, donde el sensor estda montado en la barandilla de la
plataforma. El sensor puede ser uno de un sensor 6ptico, un sensor de radar y un sensor acustico. El sensor puede
estar unido a un dispositivo de manipulacion, tal como un mecanismo de giro e inclinacion o un espejo que desplaza
o rota el campo de visién del sensor.

También se describe en el presente documento, una plataforma de trabajo aéreo que incluye un panel de control que
incluye controles del operador para manipular la plataforma, un médulo de control que se comunica con los controles
del operador y controla la manipulacion de la plataforma con base en las sefiales del panel de control, y un sistema
de deteccion de obstruccion. El sistema de deteccion de obstruccion incluye un sensor montado en una vecindad de
la plataforma que monitoriza un area del operador, la plataforma y un area alrededor de la plataforma, y un procesador
que recibe una sefal del sensor que procesa la sefal para determinar la posicion de un operador en la plataforma y
una proximidad de objetos en el area alrededor de la plataforma. El médulo de control esta en comunicacion con el
procesador y esta programado para modificar las sefiales de control de los controles del operador con base en la
comunicacion con el procesador.

En un aspecto adicional de la presente invencién, un método para controlar una plataforma de trabajo aéreo incluye
los pasos de (a) monitorizar con un sensor montado en la vecindad de la plataforma, un area del operador, la
plataforma y un area alrededor de la plataforma; (b) detectar con un procesador que recibe una sefial del sensor una
posicion de un operador en la plataforma y una proximidad de objetos en el area alrededor de la plataforma; y (c) un
modulo de control que modifica las sefales de control desde un panel de control del operador con base en la
comunicacion con el procesador y con base en la deteccion en el paso (b). El paso (c) se puede practicar evitando el
funcionamiento de la plataforma cuando un operador no esta presente o no esta en una posiciéon operativa adecuada.
El paso (b) se puede practicar para determinar si el operador se inclina sobre un panel de control durante un periodo
de tiempo predeterminado, y el paso (c) se puede practicar evitando el funcionamiento de la plataforma durante el
periodo de tiempo predeterminado y después del periodo predeterminado de tiempo, invirtiendo una ultima funcion
operativa de la plataforma. El paso (c) se puede practicar permitiendo el funcionamiento de la plataforma a velocidad
de arrastre cuando se detecta un objeto en la zona de advertencia, y evitando el funcionamiento de la plataforma
cuando se detecta un objeto en la zona de peligro.

Breve descripcion de los dibujos
Estos y otros aspectos y ventajas se describiran en detalle con referencia a los dibujos adjuntos, en los que:
La figura 1 muestra un vehiculo de elevacion aérea de ejemplo que incluye una plataforma de trabajo;

La figura 2 es una vista en perspectiva de la plataforma de trabajo y el sistema de deteccion de obstruccion de acuerdo
con realizaciones preferidas de la invencion;

Las figuras 3-16 muestran la plataforma y las areas adaptativas y no adaptativas monitorizadas por el sensor; y
Las figuras 17-21 muestran un mecanismo de giro/inclinacion y funcionalidad para la unidad del sensor.
Descripcion detallada de la invencion

La figura 1 ilustra un ejemplo de vehiculo de elevacion aérea tipico que incluye un chasis 2 de vehiculo soportado en
las ruedas 4 del vehiculo. Aunque el vehiculo que se muestra incluye un brazo telescépico, la invencion es igualmente
aplicable a otros vehiculos, incluidos, por ejemplo, brazos articulados sin brazos telescopicos o extensibles. Un plato
giratorio y un contrapeso 6 estan asegurados para la rotacion en el chasis 2, y un ensamblaje de brazo extensible
(disposicion flexible) esta unido de manera pivotante en un extremo al plato 6 giratorio. Una plataforma 10 de trabajo
aéreo esta unida en un extremo opuesto del brazo 8 extensible. El vehiculo de elevacién ilustrado es del tipo
autopropulsado y, por lo tanto, también incluye un sistema de accionamiento/control (ilustrado esquematicamente en
la figura 1 a 12) y una consola 14 de control en la plataforma 10 con diversos elementos de control que pueden ser
manipulados por el operador para controlar funciones tales como el angulo del brazo, la extensién del brazo, la rotacion
del brazo y/o la plataforma en un eje vertical, y el motor, la orientacion, la velocidad y direccién de accionamiento y los
controles de frenado, etc.

La figura 2 muestra la plataforma 10 de trabajo combinada y el sistema 20 para detectar obstrucciones tales como
obstaculos alrededor de la plataforma, incluidos los obstaculos superiores. Un sensor 22 estda montado en una
vecindad de la plataforma y monitoriza al menos uno del area del operador, la plataforma y un area alrededor de la



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

ES 2 802 462 T3

plataforma. El sensor 22 puede ser un sensor de camara estéreo que proporciona un flujo de datos que consiste en
datos de pixeles (rango y valor RGB) a un ordenador o procesador 24 montado en la plataforma 10. Un sensor de
camara estéreo de ejemplo es MultiSense S21 disponible de Carnegie Robotics. Los expertos en la técnica apreciaran
sensores alternativos que pueden ser adecuados, y la invencion no pretende limitarse a un tipo de sensor especifico.

El sistema 20 de deteccion de obstrucciéon puede incluir multiples sensores 22 que son cooperables entre si y
montados en diversas areas en la vecindad de la plataforma 10. En una construcciéon de ejemplo, la plataforma 10
incluye una barandilla de plataforma, y el sensor 22 esta montado en la barandilla de la plataforma. El montaje en la
plataforma proporciona una vista estatica de la plataforma a través de todo el rango de articulacion del brazo. Los
sensores pueden montarse de manera alternativa o adicional en la estructura del brazo para permitir un campo de
visién mas grande de la plataforma y/o montarse en la estructura de soporte de la plataforma que no sea la barandilla.
Por ejemplo, como se muestra, el sensor 22 puede estar montado en una ménsula 23 dedicada asegurada a la
plataforma, o el sensor 22 puede estar asegurado adyacente al panel 14 de control.

El ordenador o procesador 24 procesa los datos del rango de pixeles para determinar al menos uno de una posicion
de un operador en la plataforma 10 y una proximidad de objetos en el area alrededor de la plataforma 10. Un médulo
26 de control en el panel 14 de control forma parte del sistema 12 de accionamiento/control y se comunica con el
procesador 24 para controlar el funcionamiento de la plataforma con base en una sefal del procesador 24. En algunas
disposiciones, el modulo 26 de control se comunica con el sistema 12 de accionamiento/control, que controla el
funcionamiento general de la maquina. En esta disposicion, el médulo 26 de control puede recopilar informacion de
dispositivos de control tales como palancas de mando, conmutadores, etc. y comunicar los comandos del operador al
sistema 12 de accionamiento/control.

En algunas realizaciones, el procesador 24 determina si el operador no esta presente o no esta en una posicion
operativa adecuada, y si es asi, el modulo 26 de control esta programado para evitar el funcionamiento de la plataforma
10. Es decir, si el operador no se detecta, el ordenador 24 envia un mensaje de datos al médulo 26 de control que
evita el movimiento o funcionamiento, o detiene todas las funciones activas de la plataforma 10 de trabajo. El sistema
también puede incluir un botén 28 de anulacion, donde la plataforma 10 puede ser operada a velocidad de arrastre si
el botén 28 de anulacion esta activado.

El procesador 24 puede determinar que el operador se inclina sobre el panel 14 de control, en cuyo caso, el modulo
26 de control esta programado para evitar el funcionamiento de la plataforma 10. Si el procesador 24 determina que
el operador se inclina sobre el panel de control durante un tiempo predeterminado, el médulo 26 de control esta
programado para invertir una ultima funcion operativa de la plataforma. En este caso, el sistema también puede hacer
sonar una alarma y encender una baliza de advertencia.

Las lamparas 29 indicadoras se pueden asegurar a la barandilla de la plataforma y alrededor del panel de control para
comunicar el estado del sistema al operador. Ubicaciones de ejemplo para las lamparas 29 indicadoras se muestran
en la figura 2. El modulo 26 de control puede hacer que las lamparas 29 indicadoras se iluminen cuando el médulo 26
de control esta afectando de alguna manera el control de la maquina (por ejemplo, cuando los sensores 22 indican
que la maquina se esta acercando demasiado a un obstaculo).

Las figuras 3 a 8 muestran areas de deteccion de ejemplo para detectar la proximidad de objetos arriba, detras, debajo
y alos lados de la plataforma 10. El sensor 22 esta programado para distinguir el area alrededor de la plataforma entre
una zona de advertencia (zona A) 30 y una zona de peligro (zonas B y C) 32, donde la zona 32 de peligro esta mas
cerca de la plataforma 10 que la zona 30 de advertencia como se muestra. Si el procesador 24 determina que hay un
objeto presente en la zona de advertencia, el médulo 26 de control esta programado para permitir el funcionamiento
de la plataforma 10 a velocidad de arrastre. Si el procesador 24 determina que hay un objeto presente en la zona 32
de peligro, el médulo 26 de control esta programado para evitar el funcionamiento de la plataforma 10 (es decir, detener
todas las funciones activas y/o evitar el inicio o la continuacion de cualquier funcionamiento). En cualquier momento
cuando el médulo 26 de control impide el funcionamiento de la plataforma 10 que causaria el movimiento de la
plataforma 10, la activaciéon del conmutador 28 de anulaciéon permitira el funcionamiento de la plataforma 10 a
velocidad de arrastre. Si el procesador 24 determina que el operador esta presente y en una posicion operativa
adecuada y que no hay objetos en el area alrededor de la plataforma 10 (es decir, en proximidad definida por zonas
prohibidas), el modulo 26 de control permite el funcionamiento normal y sin restricciones de la plataforma 10. Si no
hay un operador presente, se evita el funcionamiento de la plataforma que causaria el movimiento de la plataforma a
menos que se anule con el conmutador 28 de anulacion.

Como el procesador 24 esta interpretando la forma y la distancia desde un obstaculo en tiempo real, el procesador 24
puede programarse para estimar la direccion y la velocidad de movimiento de la plataforma en relaciéon con los
obstaculos reconocidos. El procesador 24 puede programarse para actuar incluso cuando esos obstaculos estan fuera
de la zona 30 de advertencia. Por ejemplo, el procesador 24 puede programarse para indicar al sistema 12 de
accionamiento/control que desacelere las funciones de la maquina, tal como accionar cuando el procesador 24
reconoce que el operador esta accionando la maquina a toda velocidad en direccion a posibles obstaculos. Como otro
ejemplo, las funciones del brazo (o funcién de accionamiento) se pueden ralentizar de manera mas agresiva si el
procesador determina que la maquina se esta moviendo rapidamente hacia un punto de colision.
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Con referencia a las figuras 5-8, la zona 30 de advertencia y la zona 32 de peligro pueden configurarse como zonas
adaptativas, donde con base en la imagen del entorno circundante, el médulo 26 de control puede ajustar el tamafio
y la forma de las zonas 30, 32 respectivas. Zonas adaptativas son calculadas por el médulo de control con base en la
capacidad del sistema sensor/controlador para reconocer, entre otras cosas, el nimero de personas en la plataforma,
o la combinacién de personas y materiales (herramientas, equipos) presentes en la plataforma. Las figuras 7 y 8
ilustran los resultados del calculo del moédulo controlador. En las figuras 5 y 6, las zonas 30, 32 estan adaptadas de
acuerdo con un operador especifico. En la figura 7, las zonas 30, 32 estan adaptadas de acuerdo con la presencia de
dos operadores, y en la figura 8, las zonas se adaptan de acuerdo con un operador y equipo en la plataforma.

Se pueden usar diversos métodos para reducir la velocidad de la plataforma con base en la distancia del objeto
detectado. En un método de "limitacién de velocidad", se establece un limite para la velocidad maxima ordenable con
base en la distancia al objeto detectado (véase, por ejemplo, las figuras 5-13). En un método de "reduccion de
velocidad", la entrada del operador se reduce con base en la distancia al obstaculo detectado (véase, por ejemplo, las
figuras 14-16). Estos dos métodos pueden dar como resultado un comportamiento diferente de la maquina.

Las zonas pueden adaptarse a la velocidad y direccion del movimiento de la maquina. Las zonas se pueden ajustar
para que sean mas profundas si se determina que la maquina se mueve mas rapido que un umbral de velocidad, o
las zonas pueden ser "mas profundas" en la direccién principal de desplazamiento cuando se activa la funcién de
oscilacion u otra direccion. El modulo de control puede ajustar los sensores para penetrar mas profundamente en la
direccion del lado de la plataforma. Las figuras 9-13 muestran variaciones en la profundidad de la zona de advertencia
y/o la zona de peligro con base en la velocidad y direccion de la plataforma. Mas especificamente, la figura 9 muestra
la plataforma que se desplaza hacia la derecha con cada una de las zonas de advertencia del lado derecho y la zona
de peligro que tiene una profundidad aumentada. La figura 10 muestra la plataforma descendiendo con las zonas de
advertencia y/o peligro que tienen una profundidad aumentada en la direccion del movimiento de la plataforma. El
sistema puede programarse para ajustar la profundidad de las zonas con base en la velocidad de la plataforma. Las
figuras 11-13 muestran una profundidad aumentada proporcionalmente con el aumento de la velocidad de la
plataforma.

En un contexto relacionado, las zonas adaptativas pueden incorporar zonas de reduccién de velocidad proporcional
como se muestra en las figuras 14-16. En la figura 14, el porcentaje de velocidad ordenada se reduce de acuerdo con
la proximidad del obstaculo potencial a la plataforma. Las zonas de reduccion de velocidad se muestran en pasos
discretos, pero alternativamente pueden ser continuas. En la figura 15, las zonas de reduccion de velocidad
proporcional se combinan con las zonas adaptadas para velocidad y direccion. En la figura 15, la plataforma se
desplaza hacia la derecha y la profundidad de las zonas se modifica en consecuencia. En la figura 16, se detecta un
objeto en la zona del 60% con la plataforma desplazandose hacia la derecha. La velocidad de la funcion se reduce al
60% de la velocidad ordenada.

La comunicacién entre el sensor 22 y el procesador 24 puede ser a través de paquetes digitales (CANbus) o
sefalizacion discreta (salida digital o analdgica). Se pueden utilizar otras formas de comunicaciéon digital, lo que
permite que el sensor proporcione la informacién necesaria para evaluar la conciencia ambiental. Los ejemplos
incluyen, sin limitacion, Ethernet, 12C, RS232/485, modulacion de ancho de pulso digital (PWM), etc. El médulo 26 de
control interpreta los datos para determinar si la maquina debe reaccionar ante los datos del sensor y como debe
hacerlo. El procesador 24 con base en las sefales de los sensores 22 puede determinar si necesitan limpiarse
mediante una prueba integrada (BIT). Los elementos 22 de deteccién pueden basarse en detecciones opticas, de
radar o acusticas (ultrasonicas). Los elementos 22 de deteccién pueden ser un Unico dispositivo o multiples
dispositivos con la misma tecnologia o tecnologias complementarias. Esto proporciona redundancia y tolerancia a un
rango de condiciones ambientales, contaminacion en los sensores y objetos a detectar. Los sensores pueden ser
pasivos (camara estéreo, camara Unica) o activos (deteccion y rango de luz (LiDAR), deteccion y rango de laser
(LADAR), sensor de vision 3D), radar o acustico (ultrasonico). Se puede usar cualquier tipo adecuado de sensores, y
la invencion no pretende limitarse a las realizaciones de ejemplo descritas. También se contemplan disposiciones de
sensores alternativas que logran la misma funcionalidad, incluidos, por ejemplo, sensores que reaccionan a un emisor
(a través de ondas electromagnéticas u otras sefales), cinta reflectante (en la maquina y/o incorporada en el equipo
de proteccion del operador), etc.

Con referencia a las figuras 17-21, el sensor 22 (camara, LiDAR, RADAR, etc.) puede manipularse mediante rotacion
mecanica (giro/inclinacion) de todo el sensor utilizando un mecanismo 34 de giro/inclinaciéon adecuado (un mecanismo
de giro/inclinacion de ejemplo es el Multisense S21 disponible de Carnegie Robotics), o mediante
desplazamiento/rotacion mecanica del campo de vision a través de un reflector 36 poligonal, reflector 38 Unico, par de
reflectores 40 (espejos Opticos para camara y LiDAR, placas de metal para radar y acustico), etc. El dispositivo de
manipulacién puede ser controlado por el procesador 24, el médulo 26 de control, el sensor 22, o puede ser autbnomo
en el dispositivo de manipulaciéon. La manipulacion de un sensor o campo de visiéon del sensor permite que cada
sensor cubra mas del area circundante alrededor de la plataforma y/o la estructura del brazo.

La plataforma y el sistema de deteccion de obstruccion se esfuerzan por evitar colisiones entre la plataforma movil y
los obstaculos en la vecindad de la plataforma. El sistema proactivo de acuerdo con las realizaciones preferidas es
ventajoso en comparacion con los sistemas reactivos que hacen ajustes después de que un obstaculo ha hecho
contacto con el operador y/o la estructura de la plataforma.
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Aunque la invencioén se ha descrito en relacion con lo que actualmente se considera las realizaciones mas practicas y
preferidas, debe entenderse que la invencion no se limita a las realizaciones divulgadas, sino que, por el contrario,
esta destinada para cubrir diversas modificaciones incluidas dentro del alcance de las reivindicaciones adjuntas.
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REIVINDICACIONES

1. Una plataforma (10) de trabajo combinada y un sistema (20) para detectar obstaculos proximos, la plataforma de
trabajo incluye un panel (14) de control con componentes operativos que controlan una posicion de la plataforma, la
plataforma de trabajo combinada y el sistema que comprende:

un sensor (22) montado en una vecindad de la plataforma, el sensor monitoriza un area del operador, la plataforma 'y
un area alrededor de la plataforma;

un procesador (24) que recibe una sefial del sensor (22), el procesador (24) procesa la sefial para determinar al menos
una de una posicidon de un operador en la plataforma (10) y una proximidad de objetos en el area alrededor de la
plataforma; y

un moédulo (26) de control que se comunica con el procesador (24) y los componentes operativos y modifica las sefales
de control desde el panel (14) de control con base en la comunicacion con el procesador (24);

caracterizado porque el sensor (22) esta programado para distinguir el area alrededor de la plataforma (10) entre una
zona (30) de advertencia y una zona (32) de peligro, estando la zona (23) de peligro mas cerca de la plataforma (10)
que la zona (30) de advertencia;

en donde el procesador (24) determina que un objeto esta presente en la zona (30) de advertencia, y el modulo (26)
de control esta programado para permitir el funcionamiento de la plataforma (10) a velocidad de arrastre con base en
la determinacion de que el objeto esta presente en la zona (30) de advertencia; y

en donde el sensor (22) esta programado para ajustar una profundidad de al menos una de la zona (30) de advertencia
y la zona (32) de peligro con base en las caracteristicas operativas de la plataforma.

2. Una plataforma y sistema de trabajo combinados de acuerdo con la reivindicacion 1, en donde el procesador (24)
determina que el operador no esta presente o no esta en una posicion operativa adecuada, y el moédulo (26) de control
esta programado para evitar el funcionamiento de la plataforma (10) que provocaria el movimiento de la plataforma.

3. Una plataforma y sistema de trabajo combinados de acuerdo con la reivindicacién 2, en donde el procesador (24)
determina que el operador se inclina sobre el panel (14) de control, y el médulo (26) de control esta programado para
detener las funciones activas y evitar un funcionamiento adicional de la plataforma (10) que causaria el movimiento
de la plataforma.

4. Una plataforma y sistema de trabajo combinados de acuerdo con la reivindicacion 3, en donde el procesador (24)
determina que el operador se inclina sobre el panel (14) de control durante un tiempo predeterminado, y el médulo
(26) de control esta programado para revertir una ultima funcion operativa de la plataforma (10).

5. Una plataforma y sistema de trabajo combinados de acuerdo con la reivindicacién 1, en donde el procesador (24)
determina que un objeto esta presente en la zona (32) de peligro, y el médulo (26) de control esta programado para
detener las funciones activas y evitar un funcionamiento adicional de la plataforma (10) que causaria el movimiento
de la plataforma con base en la determinacion de que el objeto esta presente en la zona de peligro.

6. Una plataforma y sistema de trabajo combinados de acuerdo con la reivindicaciéon 2 o la reivindicacion 5, que
comprende ademas un conmutador (28) de anulacion conectado con el médulo (26) de control, en donde el médulo
(26) de control esta programado para permitir el funcionamiento de la plataforma (10) a velocidad de arrastre con base
en la activacion del conmutador (28) de anulacion.

7. Una plataforma y sistema de trabajo combinados de acuerdo con la reivindicacién 1, en donde las caracteristicas
operativas comprenden una serie de operadores en la plataforma (10), una direcciéon en la que se desplaza la
plataforma (10) y una velocidad de la plataforma (10).

8. Una plataforma y sistema de trabajo combinados de acuerdo con la reivindicacion 1, en donde el moédulo (26) de
control detecta una velocidad de la plataforma (10), y en donde el procesador (24) esta programado para procesar
sefiales del sensor (22) relacionadas con la velocidad de la plataforma hacia uno de los objetos en el area de la
plataforma, el modulo (26) de control esta programado para ralentizar las funciones activas a una tasa relativa a la
velocidad a la que la plataforma (10) se acerca a uno de los objetos en el area de la plataforma (10).

9. Una plataforma y sistema de trabajo combinados de acuerdo con la reivindicacion 1, en donde el moédulo (26) de
control esta programado para reducir una velocidad de funcionamiento ordenada con base en la proximidad a uno de
los objetos en el area de la plataforma (10).

10. Un método para controlar una plataforma de trabajo aéreo como se reivindica en la reivindicacion 1, el método
comprende:

(a) monitorizar con un sensor (22) montado en una vecindad de la plataforma un area del operador, la plataforma y un
area alrededor de la plataforma;
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(b) detectar con un procesador (24) que recibe una sefial del sensor (22) una posicion de un operador en la plataforma
(10) y una proximidad de objetos en el area alrededor de la plataforma (10); y

(c) un madulo (26) de control que modifica las sefiales de control desde un panel (14) de control del operador con
base en la comunicacion con el procesador (24) y con base en la deteccion en el paso (b); y en donde el area alrededor
de la plataforma (10) incluye una zona (30) de advertencia y una zona (32) de peligro, estando la zona (32) de peligro
mas cerca de la plataforma (10) que la zona (30) de advertencia, y en donde el paso (c) se practica permitiendo el
funcionamiento de la plataforma (10) a velocidad de arrastre cuando se detecta un objeto en la zona (30) de
advertencia, y evitando el funcionamiento de la plataforma (10) cuando se detecta un objeto en la zona (32) de peligro.

11. Un método de acuerdo con la reivindicacion 10, en donde el paso (c) se practica evitando el funcionamiento de la
plataforma (10) cuando un operador no esta presente o no esta en una posicion operativa adecuada.

12. Un método de acuerdo con la reivindicacion 11, en donde el paso (b) se practica para determinar si el operador se
inclina sobre un panel (14) de control durante un periodo de tiempo predeterminado, y en donde el paso (c) se practica
evitando el funcionamiento de la plataforma (10) durante el periodo de tiempo predeterminado y después del periodo
de tiempo predeterminado, invirtiendo una ultima funcién operativa de la plataforma (10).
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DIRECCION DE DESPLAZAMIENTO DE LA
ESTRUCTURA DE LA PLATAFORMA
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LOS BORDES DE CADA ZONA SE AJUSTAN
A LADIRECCION Y VELOCIDAD DE
DESPLAZAMIENTO DE LA PLATAFORMA

FIG. 10



ES 2 802 462 T3

€l Old

AD<D_OO._m_>

¢l 9Old

AD«.D_UO._m_\/

e~

AT

WO AUURTUU: ST
¢ e
= T

avalooan

A

Ll

Ol

A.(Em_On_d._.(._n_ V130 VYHNLONY1LS3I V1 3d OLNIINVZV1dS3Aa 3ad NQIOO3HIa

19



ES 2 802 462 T3

%00 |1
%061
%08]1
%04|
%09
%08
%0 |
%0€|
%0¢C|

AV T T W W

\

AN

%0 LT

YAVNIA-H0 avdioOT3A 3a NQIDONA3IY 3d IrvLNIOHO0d

20



ES 2 802 462 T3

Gl "Old

VYINHO4VLVYd V1 3d YdNLONd 1S3 v1 3d OLNIINVYZVY1dS3A 3d NOIDD3dId

%001 |-
%06 |-
%08 |
%04 |
%09 [
%08G |
%0t |
%0€ |

%02 |7

UL

%01

VAYN3Iad0o avaliooT1dA 3d NQIOONA3Y 3d 3rviN3dH0d

21



ES 2 802 462 T3

YINHO4VYLY1d V1 30 VdN1ONd1S3 V1 30 OLN3IINVZY1dS3A 3d NQIDO3dIa

YAvYN3IAdO avaloo13aA v 3d
%09 1V vAIoNAd3d YNOZ 3d NQIONN4 V1 34
avaiooi3aA ¥1 3a %09 13 AAVYANI 3ND 013rg0

22



ES 2 802 462 T3

23



ES 2 802 462 T3

1T Ol xs

A3ar3

0¢ Ol

X ar3

N

8¢t

ot

61 Old

[I°T7

24



	Primera Página
	Descripción
	Reivindicaciones
	Dibujos

