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DESCRIPCION

Estructura de soporte para vehiculo omnidireccio-
nal con control automético de su movimiento.
Objeto de la invencion

La presente invencién se refiere a una estructura
de soporte para vehiculo omnidireccional con con-
trol automadtico de su movimiento, que aporta esen-
ciales caracteristicas de novedad y notables ventajas
con respecto a los medios conocidos y utilizados para
los mismos fines en el estado actual de la técnica.

Mais en particular, la invencién desarrolla una es-
tructura de sustentacion especialmente diseilada para
su aplicacién a vehiculos de movimiento omnidirec-
cional, cuya estructura incluye medios dindmicos que
permiten al vehiculo moverse en cualquier direccién
de forma autonoma, sin necesidad de intervencion hu-
mana, para su incorporacién en la automatizacioén de
procesos en espacios limitados merced a la capacidad
de realizacién de movimientos precisos en relacién
con giros sobre si mismo, giros sobre cualquier punto,
movimientos longitudinales, movimientos transversa-
les, o una combinacion de cualquiera de éstos asocia-
da a la realizacién de maniobras en menores espacios
que los sistemas actuales. En esencia, la estructura de
la invencién comprende un conjunto de cuatro grupos
de ruedas motrices del tipo de rodillos, montadas en
una estructura de unién que a su vez proporciona so-
porte para el resto de los elementos del vehiculo; me-
dios de control electrénico, y un conjunto mecanico
de sustento.

El campo de aplicacién de la invencion se encuen-
tra comprendido dentro del sector industrial dedicado
al diseno y fabricacion de ingenios para la automati-
zacion de procesos productivos e industriales en ins-
talaciones de espacio reducido.

Antecedentes y Sumario de la invencién

Los expertos en la materia son conocedores de la
existencia en el estado actual de la técnica de diferen-
tes tipos de vehiculos automatizados susceptibles de
movimiento omnidireccional logrado con la ayuda de
mudltiples tipos de grupos de ruedas montadas en sus
respectivas estructuras de soporte. Un caso muy con-
creto y particular de utilizacién de vehiculos del tipo
comentado puede ser encontrado en la gestién de al-
macenes inteligentes, donde los vehiculos se mueven
de forma auténoma por los espacios existentes entre
estanterias adyacentes, de manera que no solo se con-
sigue un ahorro econémico considerable en la gestién
de este tipo de instalaciones de almacenamiento, si-
no que ademads se logra una optimizacion del espacio
dadas las caracteristicas especificas de disefio de tales
vehiculos automatizados. En los vehiculos existentes,
la automatizacion de logra con la ayuda de tecnolo-
gias muy diversas, tal como la propia concepcién de
estos vehiculos a modo de autdmatas programables,
la utilizacién de tecnologias de tipo RFID, o cualquier
otro sistema de control eficaz adecuado para la apli-
cacién concreta a la que se destine.

En el caso de la presente invencidn, la estructura
de soporte preconizada ha sido especificamente dise-
flada para mejorar los niveles de concepcion y opera-
tividad de los vehiculos convencionales, dada su alta
capacidad operativa y la propiedad de omnidireccio-
nalidad con un maximo aprovechamiento del espacio
de maniobra, es decir, con unas necesidad minimas
de espacio para la realizacion de movimientos pre-
cisos en cualquier direccién, de forma auténoma y
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sin necesidad de intervencién humana.

Para ello, la estructura de soporte de la invencién
ha sido disefiada de modo que incorpora cuatro gru-
pos de rueda omnidireccionales, un grupo en cada una
de las esquinas de la estructura, siendo las ruedas uti-
lizadas del tipo de las que se conocen como “ruedas
holandesas”, es decir, ruedas de rodillos, constitui-
das por discos que portan los rodillos en su perife-
ria, con la particularidad de que cada grupo de rue-
da estd constituido por cuatro discos acoplados entre
si, vinculados mediante tornillos, pernos roscados, o
cualquier otro medio adecuado, mediante los que se
obtiene un grupo de rueda sustancialmente mejorado
frente a los grupos de rueda convencionales que utili-
zan Unicamente dos discos, al proporcionar un apoyo
constante sobre cualquier tifio de superficie en la que
apoye. Los discos estdn desfasados entre si de mane-
ra que los rodillos respectivos quedan dispuestos al
tresbolillo, garantizando con ello el apoyo permanen-
te y el direccionamiento adecuado en cualquier po-
sicién del grupo de rueda. El accionamiento de cada
grupo de rueda se realiza por medio de elementos de
transmisién de movimiento, que con preferencia pue-
den consistir en un pifién asociado al grupo de ani-
llos de rueda al que se transfiere movimiento desde
un motor por medio de una cadena, estando el motor
controlado electrénicamente, pero que en otras ver-
siones alternativas, estos medios de transmisién pue-
den incluir correas (dentadas o no), pifiones, engrana-
jes, etc. El soporte de rueda incluye ademas medios
de amortiguacidn, realizados a base del muelles, que
aseguran el contacto permanente de la rueda con la
superficie de desplazamiento, sin pérdida de traccion,
y cuyo disefo es tal que este apoyo estd garantizado
con diferentes niveles de peso, es decir, en carga y en
vacio.

Con esta disposicion, el conjunto estd capacitado
para la realizacién de movimientos precisos giratorios
sobre cualquier punto, longitudinales, transversales o
combinados para el desplazamiento del conjunto en
cualquier direccidn, en espacios mucho mds reduci-
dos que los necesitados por los vehiculos actualmente
existentes.

Breve descripcion de los dibujos

Estas y otras caracteristicas y ventajas de la inven-
cién se pondran mds claramente de manifiesto a partir
de la descripcién detallada que sigue de un ejemplo
de realizacién preferida de la misma, dado dnicamen-
te a titulo ilustrativo y no limitativo, con referencia a
los dibujos que se acompaian, en los que:

La Figura 1(a-b) muestra sendas vistas en alzado
extremo y lateral de un rodillo de los incluidos en los
grupos de rueda;

La Figura 2 es una vista, ligeramente en perspec-
tiva, de un disco convencional dotado de aberturas re-
ceptoras de rodillos en su periferia;

La Figura 3 es una representacién en alzado del
disco o anillo de la Figura 2, con los rodillos ya inser-
tados en las aberturas de su periferia, segin la cons-
truccion convencional;

La Figura 4 muestra una vista en planta de una
rueda en la que, segtn la invencidn, intervienen cua-
tro anillos adyacentes, solidarizados entre si, como el
mostrado en la Figura 3;

La Figura 5 es una vista en alzado lateral de una
rueda segtn la Figura 4, dotada de un medio lateral de
arrastre, materializado a modo de pifién;

La Figura 6 ilustra una vista en planta inferior de
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un grupo de rueda con cuatro discos acoplados, adya-
centes, montado en una envolvente de rueda;

Las Figuras 7 y 8 muestran vistas esquematicas de
los medios de amortiguacion disefiados para su mon-
taje en cada grupo de rueda de la Figura 6, y

La Figura 9 ilustra un detalle lateral del grupo de
rueda de la Figura 6.

Descripcion de una forma de realizacion preferida

Tal y como se ha mencionado en lo que antece-
de, la descripcién detallada de la forma de realizacién
preferida del objeto de la invencién, va a ser lleva-
da a cabo en lo que sigue con la ayuda de los dibu-
jos anexos, a través de los cuales se utilizan iguales
referencias numéricas para designar las partes igua-
les o equivalentes. Asi, atendiendo en primer lugar a
las representaciones de la Figura 1, se pueden apre-
ciar dos vistas esquemadticas identificadas como (a) y
(b), tomadas en alzado desde posiciones extrema y la-
teral, respectivamente, ilustrativas de la constitucioén
de uno cualquiera de los rodillos que intervienen en
la construccién de una rueda para la estructura de la
invencién, y que seglin es convencional, consiste en
un cuerpo 1 de revolucién, delimitado por arista cur-
vo-convexa, con un orificio 2 longitudinal pasante en
posicion axial, centrada, y dotado de medios adecua-
dos para facilitar el movimiento de rotacién del rodi-
llo, tal como un casquillo o un rodamiento 3, segin
convenga.

De acuerdo con la configuracién adoptada por es-
te tipo de rodillo, se comprende que el mismo ejerce
dos funciones fundamentales una vez montado en el
conjunto de una rueda: por una parte, la curvatura de
la arista longitudinal ayuda a recrear la forma circu-
lar general de la rueda en la que se monte, y por otra
parte, permite el desplazamiento del conjunto en la
direccién transversal.

De acuerdo con la forma de montaje convencio-
nal, los rodillos 1 estdn sustentados en un disco plano
rigidizado, preferentemente metdlico, de forma gene-
ral plana, tal y como el mostrado en la Figura 2 de
los dibujos y sefialado con la referencia numérica 4, a
cuyo efecto se ha dotado a dicho disco de un nimero
de escotaduras o aberturas delimitadas en ambos ex-
tremos por orejetas 5, distribuidas en su periferia, en
cada una de las cuales se aloja un rodillo 1 sujeto a
dichas orejetas, de modo que una vez montados los
rodillos 1 en el disco, se obtiene una construccién del
tipo que se muestra en la Figura 3, y que acoplado con
otro disco de rodillos de iguales caracteristicas, cons-
tituyen en conjunto una rueda de dos discos, conocida
en el estado de la técnica con el término de “ruedas
holandesas”. El disco incluye un orificio central 6 de
didmetro predeterminado para el paso del eje de rueda
(no visible en la Figura), y una multiplicidad de otros
orificios 7 de menor didmetro, distribuidos a lo largo
de una circunferencia concéntrica con el orificio cen-
tral 6, y destinados a permitir el paso de tornillos 8§,
pernos roscados o cualquier otro elemento de vincu-
lacién entre discos 4 adyacentes.

Haciendo ahora referencia a la Figura 4 de los di-
bujos, se ha representado una vista en planta de un
ejemplo de construccién de rueda de acuerdo con los
principios de la invencién. En este ejemplo se aprecia
que, a diferencia con las formas de construccién habi-
tual de las ruedas de rodillos de la técnica habitual en
la que se utilizan dos discos adyacentes 4 de rodillos
1, vinculados entre si, en el caso de la rueda conforme
a la invencién se han utilizado cuatro discos comple-
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tos de rodillos 1, estando los discos sucesivos alterna-
tivamente desfasados entre si de manera que los rodi-
llos 1 quedan dispuestos sucesivamente al tresbolillo.
De ese modo, se incrementa sustancialmente la esta-
bilidad de la rueda, a la vez que se garantiza el apoyo
constante de la misma sobre cualquier tipo de superfi-
cie por la que se desplace, y con ello una operatividad
incrementada del vehiculo en el que se monte.

Por otro lado, en lo que se refiere al arrastre de
la rueda, la invencion no se limita a un tipo de trans-
misién concreto, sino que pueden utilizarse diferen-
tes medios que permitan transferir el movimiento a la
misma desde el 6rgano motriz. En el caso de la repre-
sentacion de la Figura 5, el medio de arrastre utilizado
en la realizacién mostrada consiste en un pifién 9 do-
tado de un orificio central pasante de posicionamiento
coincidente con el orificio 6 central de los discos de
la rueda, y solidarizado al conjunto de rueda por me-
dio de tornillos 17 que pasan a través de los propios
orificios 8 de vinculacion entre discos, aunque esta
forma de realizacién es Unicamente ilustrativa y debe
entenderse que el pifion 9 podra ser sustituido, seglin
convenga, por cualquier otro elemento o componente
que permita transferir adecuadamente el movimiento
de giro al grupo de rueda.

Como se comprenderd, la posicion desfasada ele-
gida para los discos adosados del grupo de rueda me-
diante la que los rodillos respectivos de los cuatro dis-
cos con los que se ha formado quedan colocados mu-
tuamente al tresbolillo, permite asegurar, como se ha
dicho, que la rueda presenta unas caracteristicas de es-
tabilidad y apoyo sustancialmente incrementadas con
respecto a las ruedas holandesas tradicionales, mos-
trando siempre un punto de apoyo sobre la superficie
de desplazamiento que asegura tanto el movimiento
longitudinal como el transversal. Por otra parte, debe
entenderse que la eleccioén de cuatro discos o anillos
para la formacién de un grupo de rueda, constituye
solamente la version preferida de realizacion, pudien-
do variar el nimero de discos o anillos en funcién de
las distintas necesidades.

La Figura 6 es una ilustracién esquematica, en
planta inferior, de un grupo de rueda dispuesto en su
posicion operativa respecto a la estructura de sopor-
te del vehiculo omnidireccional. Dicho grupo apare-
ce en el interior de un alojamiento proporcionado por
una estructura 10 metdlica envolvente de rueda, junto
con un motor 11, de caracteristicas variables en fun-
cién de las necesidades, desde cuyo eje de salida se
proporciona traccion a la rueda por medio de un com-
ponente de arrastre y transmision. En el caso de la
realizacion representada, se ha elegido como medio
de transferencia del movimiento de giro una cadena
12 que engrana con el pifién 9 mostrado en la Figu-
ra 5, pero ésta es solamente una forma de realizacién
posible, dado que los medios de transmisién del mo-
vimiento podran ser cualesquiera otros que permitan
un aprovechamiento adecuado para los fines especifi-
cados: correas dentadas o no, cadenas y pifiones, gru-
pos de engranajes, etc. La estructura envolvente 10
estd asociada al conjunto de la estructura de soporte
del vehiculo a través de medios amortiguadores, cu-
yas fijaciones inferiores son ademds visibles en esta
misma Figura 6 comentada y han sido sefialadas con
la referencia numérica 13. Las Figuras 7 y 8 son ilus-
trativas, con mayor detalle, de las caracteristicas de
los medios de amortiguacién previstos por el conjun-
to de la invencién, y compuestos por un vastago cen-
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tral 14 y un muelle 15 respectivo calado a su vastago
correspondiente. Con esta forma de construccién, los
medios amortiguadores construidos en torno a dichos
conjuntos de véstago 14 y muelle 15, aseguran que
la rueda del vehiculo permanece siempre en contacto
con el suelo, con independencia del nivel de carga, es
decir, tanto con carga como en vacio.

Se comprenderd, ademds, que la forma de cons-
truccién disefiada para el conjunto de soporte, permi-
te que éste pueda ser utilizado sin ningtin medio de
accionamiento asociado a las ruedas del mismo, y por
tanto de forma libre, especialmente para el transporte
de grandes cargas.

Segtn se dijo al comienzo de la descripcion, la ac-
tuacién del motor 11 estd controlada electrénicamente
con el fin de proporcionar al vehiculo en el que se ins-
tale el conjunto de la invencién de un caricter auténo-
mo en sus movimientos, sin necesidad de intervencion
humana. A tal efecto, seglin muestra la representacion
esquematica de la Figura 9, se ha previsto que el mo-
tor incluya un variador de velocidad y un encéder 16,
lo que unido a la utilizacién de un circuito de control
especifico de cada necesidad concreta, permite lograr
el movimiento controlado del vehiculo, en cualquier
direccién. La alimentacién eléctrica se obtiene a par-
tir de un grupo de baterias (no representadas) incor-
poradas en el conjunto.

Asimismo, a efectos de la omnidireccionalidad del
movimiento, la unidad de control se encarga de pro-
porcionar las instrucciones para mover el conjunto,
de manera que en funcién de la posicién espacial en
la que se encuentre, asigna mediante un algoritmo de
control las diferentes tensiones de alimentacion de ca-
da una de las ruedas, de forma que el vehiculo aplica
diferentes pares a cada rueda, y con ello el giro del
conjunto, o el desplazamiento en el sentido adecuado.
La cantidad de desplazamiento se determina con la
ayuda del encéder 16, puesto que ademas de permitir
conocer la posicion espacial del vehiculo, controla el
nidmero de vueltas de la rueda, y en funcién de la posi-
cién del mismo, el sentido en el que debe desplazarse
el vehiculo, mientras que el control de velocidad re-
gula la tensién que se aporta al motor correspondien-
te, dependiendo de las érdenes de la unidad de con-
trol, para poder maniobrar y en funcién de la posicién
espacial del vehiculo.
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De acuerdo con lo anterior, un vehiculo imple-
mentado en base a una estructura de soporte dotada
de medios de movimentacién como los descritos en
lo que antecede, presenta frente a los conjuntos cono-
cidos muiltiples ventajas, entre las que cabe destacar
las siguientes:

- Completa libertad de movimiento en el plano:
la estructura permite la completa maniobrabili-
dad del vehiculo, pudiendo realizar toda clase
de movimientos y giros. Gracias a esto, los mo-
vimientos necesarios para cualquier tarea pue-
den ser reducidos en niimero, tiempo, esfuerzo,
espacio y energia;

- Completo control automdtico del vehiculo: No
es necesaria persona alguna para el control de
la trayectoria del vehiculo, pudiéndose asociar
el conjunto a cualquier sistema conocido de
guiado que indique a la estructura el camino
que ha de seguir, y

- Adaptabilidad al terreno: debido a las caracte-
risticas constructivas de las ruedas y especial-
mente de los amortiguadores montados en ca-
da grupo de rueda, el vehiculo que incluya es-
ta estructura estd capacitado para mantener la
traccién con independencia de las irregulari-
dades del terreno, permitiéndole asi seguir su
trayectoria.

No se considera necesario hacer mds extenso el
contenido de la presente descripcién para que un ex-
perto en la materia pueda comprender su alcance y las
ventajas que de la misma se derivan, asi como llevar
a cabo la realizacion préctica de su objeto.

No obstante lo anterior, y puesto que la descrip-
cion realizada corresponde Gnicamente con un ejem-
plo de realizacién preferida, se comprenderd que den-
tro de su esencialidad podrdn introducirse multiples
modificaciones y variaciones de detalle, asimismo
comprendidas dentro del alcance de la invencion, y
que en particular podrdn afectar a caracteristicas tales
como la forma, el tamaifio o los materiales de fabrica-
cién, o cualesquiera otras que no alteren la invencién
segun ha sido descrita y segtn se define en las reivin-
dicaciones que siguen.



7 ES1073 156U 8

REIVINDICACIONES

1. Estructura de soporte para vehiculo omnidirec-
cional con control automatico de su movimiento, en
particular una estructura de soporte disefiada para la
implementacién de un vehiculo capacitado para rea-
lizar cualquier movimiento de giro sobre cualquier
punto o cualquier desplazamiento tanto en direccién
longitudinal como transversal de forma auténoma, sin
necesidad de persona alguna y en un espacio realmen-
te reducido, caracterizada porque la estructura de so-
porte incluye como elementos de desplazamiento el
montaje de cuatro grupos de rueda omnidireccional de
rodillos (1), medios electrénicos de control y medios
mecdnicos de sustento, con la particularidad de que
cada grupo de rueda estd constituido preferentemente
por cuatro discos o anillos (4) de rodillos posiciona-
dos mutuamente adyacentes, vinculados por medio de
tornillos (17) o similares, que pasan a través de orifi-
cios (7) y posicionados alternativamente desfasados
de modo que los rodillos (1) de discos o anillos adya-
centes quedan situados al tresbolillo.

2. Estructura segun la reivindicacién 1, caracte-
rizada porque cada grupo de rueda estd alojado en
el interior de una envolvente (10) metélica, en cuyo
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espacio interior se alojan ademds medios de arrastre
de rueda, constituidos por un érgano motriz tal como
un motor (11) de accionamiento controlado electréni-
camente, y elementos de transmisién de movimiento
hasta el grupo de rueda, consistentes en una cadena
(12) engranada en un pifién (9) solidario con el grupo
de rueda.

3. Estructura segun la reivindicacién 2, caracte-
rizada porque, alternativamente, los medios de trans-
misién de movimiento desde el 6rgano motriz pueden
incluir correas dentadas o no dentadas, cadenas, pifio-
nes, grupos de engranajes, o cualquier otro apropiado.

4. Estructura segun la reivindicacién 2 6 3, carac-
terizada porque el motor (11) incluye un variador de
velocidad y un encéder de control.

5. Estructura segin una o mas de las reivindica-
ciones 1 a 4, caracterizada porque incluye ademds
medios de amortiguacién asociados a cada grupo de
rueda, destinados a garantizar el correcto apoyo de la
rueda sobre la superficie de desplazamiento con in-
dependencia del nivel de carga de la estructura, mon-
tados sobre la envolvente (10) metdlica respectiva, y
constituidos por un nimero de véstagos (14) inserta-
dos en el interior de muelles (15) respectivos.
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