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DESCRIPCION
Dispositivo para permitir el acceso a un aerogenerador

Campo de la Invencién

La presente invencion se refiere a un dispositivo para permitir el acceso a una pala del rotor de un aerogenerador,
cuyo dispositivo esta adaptado para ser desplazado en la direccion longitudinal de la pala del rotor, y en el que el
dispositivo comprende una estructura de bastidor, medios para apoyar y guiar el dispositivo en relacién a la pala del
rotor, y medios para bajar y/o subir el dispositivo en relacion a la pala del rotor.

La invencion se refiere ademas al uso de un dispositivo para permitir el acceso a una pala del rotor de un
aerogenerador.

Antecedentes de la Invencion

Dentro del campo de los aerogeneradores, es necesario realizar trabajos sobre partes que estan situadas a una
altura considerable sobre el nivel del suelo (o el nivel del mar, cuando se trata de aerogeneradores maritimos), tales
como, por ejemplo, la reparacion de las palas del rotor, la superficie de estas, un tratamiento de la superficie de las
palas del rotor y la torre etc. Ademas, se ha reconocido que es ventajoso o incluso necesario limpiar dichas partes y,
en particular, las palas del rotor con el fin de mantener buenos resultados en cuanto a la eficiencia de energia.
Ademas, puede ser ventajoso realizar otras formas de mantenimiento con el fin de conseguir buenos resultados de
produccidon de energia y resultados econémicos optimos, tales como, por ejemplo, tratamientos de superficie,
inspeccion, etc.

Con el proposito de realizar dicho trabajo, se han propuesto una serie de disposiciones de elevacion en la técnica
anterior.

Una disposicion de elevacion de la técnica anterior se describe en el modelo de utilidad aleman DE 296 03 278 U.
Segun esta disposicion de la técnica anterior el aerogenerador se para con una pala del rotor apuntando
directamente hacia abajo, donde, a continuacion, unos medios de suspension son fijados a cada una de las dos
palas restantes del rotor cerca del cubo del rotor. Una plataforma de trabajo especial con una ranura pasante en la
parte inferior es fijada a estos medios de suspension de manera que la pala del rotor que apunta hacia abajo puede
ser insertada en esta ranura. A continuacion, la plataforma de trabajo es subida hacia arriba de una manera gradual,
mientras la tripulacion limpia manualmente la superficie de la pala del rotor, por ejemplo, con una persona situada a
cada lado de la pala del rotor.

Incluso con dicha una disposicion, la realizacién de la limpieza de las palas del rotor de un aerogenerador es un
procedimiento que requiere tiempo, ya que dicha una disposicidon conocida requeriria, probablemente, el uso de
magquinaria, tal como una grua, para la fijacién de los medios de suspension especiales. Ademas, la propia
plataforma tendra un peso y un tamafio considerables, conduciendo, de esta manera, a costes adicionales y al uso
de maquinaria pesada para subir y bajar la plataforma.

Ademas, la plataforma cuelga libremente desde los medios de suspension, lo que significa que la plataforma esta
influenciada por el viento y puede ser movida hacia atras y adelante, por ejemplo, en condiciones de viento. De esta
manera, la plataforma puede ser un lugar de trabajo problematico y peligroso y puede ser imposible usar la
plataforma incluso a velocidades de viento relativamente modestas. Ademas, a pesar de que la plataforma tiene
rodillos en el borde de la ranura para minimizar los dafios a la pala del rotor, sin embargo, dichos dafios pueden
producirse en ciertas condiciones.

Los dispositivos de un tipo correspondiente son conocidos a partir del documento DE 199 09 698 A1 y DE 43 39 638
A1, que presentan las mismas desventajas que las indicadas anteriormente, incluyendo que debe hacerse un uso
extensivo material especial, tal como gruas, por ejemplo grias moviles, o materiales relativamente amplios que, por
ejemplo, estan montados en la torre de la turbina de antemano. En particular, estas disposiciones de la técnica
anterior también pueden ser influenciadas por el viento y pueden ser movidas hacia atras y adelante en relacion a la
pala del rotor, por ejemplo en condiciones de viento y cuando se desplazan arriba y abajo. De esta manera, estas
plataformas de la técnica anterior pueden ser lugares de trabajo problematicos, puede ser imposible usar las
plataformas incluso a velocidades de viento relativamente modestas, por ejemplo, en aerogeneradores relativamente
altos, y pueden producirse colisiones con la superficie de la pala del rotor, por ejemplo cuando las plataformas estan
siendo desplazadas arriba y abajo.

En general, los sistemas de la técnica anterior indicados anteriormente no estan configurados de una manera que
facilite la facilidad de uso y no proporcionan al personal un entorno de seguridad éptimo.
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El documento WO 03/048569 A2 describe un procedimiento y un aparato para el tratamiento de una superficie de
una pala del rotor de un aerogenerador, en el que el aparato se coloca de manera que es movible en relacion a la
superficie de una pala del rotor, y dicho aparato es desplazado en funcién de una forma de tratamiento determinada
por los medios de tratamiento montados sobre, en o junto al aparato. De esta manera, pueden llevarse a cabo
diversas formas de tratamiento de una pala del rotor, tal como, por ejemplo, lavado, acabado, sellado, etc.

Ademas, el documento WO 2005/064152 A2 describe un dispositivo para permitir el acceso a una estructura por
encima del nivel del suelo bajando y/o subiendo el dispositivo en relacién a la estructura, comprendiendo el
dispositivo una primera estructura de bastidor sin fin que define una abertura, en el que al menos parte de la primera
estructura de bastidor sin fin forma una parte de pista, estando adaptada la parte de pista para guiar, en relacién a la
parte de pista, un objeto mévil, tal como una géndola, a lo largo de la parte de pista.

Ambos de estos documentos de la técnica anterior, es decir, el documento WO 03/048569 A2 y WO 2005/064152 A2
se refieren a dispositivos, en los que los dispositivos son transferidos a la pala del rotor desde debajo de la punta de
la pala del rotor.

Ademas, el documento WO 2004/092577 A1 describe un procedimiento de mantenimiento de los componentes
externos de un aerogenerador, tales como las palas del aerogenerador y la torre con una plataforma de trabajo,
comprendiendo dicho procedimiento las etapas de: posicionar la plataforma de trabajo en la torre del aerogenerador
y conectar la plataforma de trabajo a una parte superior del aerogenerador con al menos un cable. Ademas, el
procedimiento comprende las etapas de subir la plataforma de trabajo con el cable y medios para enrollar el cable a
una posicion de uso, y mantener la plataforma de trabajo al lado de la torre del aerogenerador con medios de
sujecion.

Ademas, el documento WO 2007/085265 A1 describe un dispositivo para permitir el acceso a una estructura por
encima del nivel del suelo o del mar, en particular, una pala del rotor de un aerogenerador, bajando y/o subiendo el
dispositivo en relacién a la estructura. El dispositivo comprende

— una estructura de bastidor,
— medios para soportar el dispositivo en relacién a dicha estructura, y
— medios para bajar y/o levantar el dispositivo en relacién a la estructura.

Al menos parte de la estructura de bastidor de este dispositivo de la técnica anterior comprende una parte de pista,
estando adaptada la parte de pista para guiar, en relacion a la parte de pista, un objeto mévil a lo largo de la parte de
pista. Los medios para soportar el dispositivo en relacién a la estructura estan configurados para posicionar y guiar
dicho dispositivo en relacion a la estructura, y los medios para soportar el dispositivo en relacién a dicha estructura
estan configurados para facilitar un movimiento de dicho dispositivo esencialmente en la direccién longitudinal de
dicha estructura

Un objetivo de la invencion es proporcionar un dispositivo mejorado para realizar un trabajo en un aerogenerador,
por ejemplo, en una pala del rotor, en el que el dispositivo puede ser desplazado arriba y abajo en relaciéon a una
pala del rotor, que esta posicionada en una posicion esencialmente vertical apuntando hacia abajo.

Un objetivo adicional es proporcionar dicho un dispositivo de manera que puedan conseguirse una mejor facilidad de
uso y seguridad y de manera que pueda conseguirse el acceso a practicamente todas las partes de, por ejemplo,
una pala del rotor.

También es un objetivo proporcionar dicho un dispositivo que puede estar disefiado como una estructura
relativamente ligera y fabricado en materiales relativamente ligeros, mientras se mantienen los estandares de
seguridad e incluso se proporcionan mejoras en los aspectos de seguridad. Con el aumento de las alturas y los
tamafos de los aerogeneradores, los objetivos indicados anteriormente se han convertido en cada vez mas
importantes, ya que el aumento de tamafio del aerogenerador requiere de dispositivos de mantenimiento
correspondientes con mayores tamafios, de manera que se ha acentuado adicionalmente la necesidad de un
dispositivo de mantenimiento relativamente sencillo y relativamente ligero que requiera sélo de un minimo de
recursos.

Ademas, un objetivo de la presente invencion es proporcionar dicho un dispositivo mejorado que pueda ser
desplazado hacia arriba y hacia abajo a lo largo de la pala del rotor, de una manera segura y fiable, guiado por la
pala del rotor, y de manera que el dispositivo se desplace de manera suave a lo largo de la pala del rotor.
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Estos y otros objetivos se consiguen mediante la invencion, tal como se explica, en detalle, a continuacion.

Sumario de la Invencion

La invencion se refiere a un dispositivo para permitir el acceso a una pala del rotor de un aerogenerador segun la
reivindicacion 1, estando adaptado dicho dispositivo para ser desplazado en la direccion longitudinal de la pala del
rotor, comprendiendo el dispositivo

— una estructura de bastidor,

— medios para soportar y guiar el dispositivo en relacion a la pala del rotor,

— medios para bajar y/o subir el dispositivo en relacion a la pala del rotor,

en el que dichos medios para soportar y guiar el dispositivo en relacién a la pala del rotor estan configurados
para contactar con la pala del rotor en regiones

— en o cerca del borde frontal de la pala del rotor y

—en o cerca del borde posterior de la pala del rotor, y

en el que dichos medios para soportar y guiar el dispositivo en relacion a la pala del rotor estan configurados para
ser ajustados a la pala del rotor durante el movimiento del dispositivo con el fin de mantener un contacto controlable
en dichas regiones, y en el que dichos medios para soportar y guiar el dispositivo en relacion a la pala del rotor
comprenden una pluralidad de medios de contacto, estando adaptado al menos uno ellos para ser movil, de manera
omnidireccional, a lo largo de la superficie de la pala del rotor, mientras dichos medios para soportar y guiar el
dispositivo en relacion a la pala del rotor estan siendo ajustados a la pala del rotor durante el movimiento del
dispositivo.

De esta manera, se consigue que, por medio del dispositivo, el usuario pueda ser capaz de alcanzar o acceder a
todas las partes de la superficie de una pala del rotor de un aerogenerador, ya que el dispositivo puede ser
desplazado hacia arriba y hacia abajo de la pala del rotor de una manera segura, guiado por la pala del rotor. Los
medios para apoyar y guiar el dispositivo en relacién a la pala del rotor estan configurados, preferiblemente, para
adaptarse automaticamente al tamario y la forma de la pala del rotor, que varian considerablemente a lo largo de la
longitud, facilitando, de esta manera, que la pala del rotor pueda ser accedida a lo largo de practicamente toda la
longitud. Ademas, se consigue que el dispositivo esté apoyado contra partes de la pala del rotor, que son adecuadas
para ello, es decir, regiones en o cerca del borde frontal de la pala del rotor y en o cerca del borde posterior de la
pala del rotor, y el apoyo se mantiene en estas regiones, incluso cuando estas regiones se mueven en funcion de las
variaciones del tamario y la forma de la pala del rotor a lo largo de su longitud. Esto se consigue, por ejemplo, debido
a la naturaleza de los medios de contacto, que incluyen la caracteristica moévil, de manera omnidireccional, que
permite que los medios de contacto se muevan a lo largo de, por ejemplo, la trayectoria de la pala del rotor que es
adecuada como apoyo para el dispositivo, sin friccién indebida y con facilidad.

El dispositivo segun la invencién, que puede transportar, por ejemplo, un dispositivo de herramienta y/o una o mas
personas, puede estar situado en cualquier posicién vertical a lo largo de una pala del rotor de aerogenerador,
preferiblemente, controlado por una persona en el dispositivo o a nivel del suelo, por ejemplo, controlando los medios
para bajar y/o subir el dispositivo en relacion a la estructura. Ademas, el objeto movil puede ser controlado de
manera que pueda accederse a todas las partes de la pala del rotor.

De esta manera, se evita una plataforma grande y pesada, ya que una persona que usa el dispositivo segun la
invencion puede acceder a practicamente cualquier posicion deseada en relacién a la pala del rotor de
aerogenerador. De esta manera, puede realizarse cualquier trabajo necesario usando una construccion
relativamente ligera. Ademas, se mejora el estandar de seguridad, ya que una persona que usa el dispositivo segun
la invencién puede ser asegurada, de una manera fiable y de confianza, por ejemplo, asegurada a una gondola de
trabajo mediante, por ejemplo, una linea de seguridad, y debido a que dicha una persona no necesita moverse en
una plataforma relativamente grande que, por ejemplo, puede desviarse bajo la influencia del viento y puede estar
rebotando contra la pala del rotor y/o contra la torre del aerogenerador.

Ademas, se consigue que el dispositivo pueda ser transferido a la pala del rotor de una manera relativamente
sencilla, sin necesidad de usar maquinaria de gran tamafio, mientras se mantiene el dispositivo relativamente
pequefo en relacion al tamafio de los aerogeneradores de la técnica.

Tal como se ha especificado, dichos medios para apoyar el dispositivo en relacion a la pala del rotor estan adaptados
para apoyar el dispositivo en o cerca del borde frontal de la pala del rotor y en o cerca del borde posterior de la pala
del rotor.
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De esta manera, se consigue que el dispositivo pueda desplazarse a lo largo de la pala del rotor de una manera en la
que la superficie de la pala del rotor no sea sometida a ningun contacto perjudicial, es decir, debido a que el
dispositivo esta disefiado para contactar dichas partes de la pala del rotor, las cuales tienen la rigidez y la robustez
necesarias.

Segun una realizacion preferible, tal como se especifica en la reivindicaciéon 2, al menos uno de entre dicha
pluralidad de medios de contacto puede estar adaptado para contactar con la pala del rotor en una pluralidad de
puntos y/o en los puntos contiguos.

De esta manera, se consigue que los medios de contacto puedan desplazarse a lo largo de la superficie de la pala
del rotor mientras proporcionan el apoyo necesario contra la superficie de la placa del otro ya que los al menos unos
medios de contacto estan adaptados para contactar la pala del rotor en una pluralidad de posiciones y/o posiciones
contiguas. De esta manera, la pala del rotor sera capaz de soportar la carga transferida a la misma por los medios de
contacto, mientras todavia sera posible que los medios de contacto sean desplazados a lo largo de la superficie con
un minimo de friccion.

Segun una realizacion preferible, tal como se especifica en la reivindicacion 3, al menos uno de dichos medios de
contacto puede comprender medios de apoyo con cepillo para contactar con la pala del rotor.

De esta manera, se consigue que el dispositivo pueda ser apoyado contra la pala del rotor de una manera en la que
la carga pueda extenderse sobre un area relativamente amplia, por ejemplo, debido a la pluralidad de cerdas usadas
y/o debido a una pluralidad de cepillos conectados entre si o transportados juntos por un portador comun, y de
manera que los medios de contacto puedan moverse facilmente en cualquier direccion. Los cepillos pueden tener
diferentes longitudes de las cerdas, correspondiendo, preferiblemente, la longitud de las cerdas a la forma de la pala
del rotor. De esta manera, se consigue que el dispositivo pueda ser apoyado contra la pala del rotor de una manera
en la que la carga pueda extenderse sobre una relativamente amplia. Preferiblemente, pueden usarse medios de
apoyo con cepillo, tales como los usados, por ejemplo, en el campo del transporte, por ejemplo, cepillos industriales
tales como los suministrados por la compafiia August Mink KG, Alemania.

Segun una realizacion preferible adicional, tal como se especifica en la reivindicacion 4, al menos uno de dichos
medios de contacto puede comprender una correa, un tambor, un rodillo o medios de apoyo similares para contactar
con la pala del rotor.

De esta manera, se consigue que el dispositivo pueda ser apoyado contra la pala del rotor de una manera en la que
la carga pueda extenderse sobre un area relativamente amplia.

Segun otra realizacion preferible adicional, tal como se especifica en la reivindicacion 5, dicha correa, tambor, rodillo
0 medios de apoyo similares para contactar con la pala del rotor, puede comprender una pluralidad de correas
paralelas, cadenas, tambores, rodillos 0 medios similares.

De esta manera, se consigue que el dispositivo pueda ser apoyado contra la pala del rotor de una manera en la que
la carga pueda extenderse sobre un area relativamente amplia.

Preferiblemente, tal como se especifica en la reivindicacién 6, al menos uno de dichos medios de contacto puede
comprender una pluralidad de bolas, rodillos o elementos similares.

De esta manera, se consigue que el dispositivo pueda ser apoyado contra la pala del rotor de una manera en la que
la carga pueda extenderse sobre un é&rea relativamente amplia y en la que los medios de contacto puedan
desplazarse facilmente en cualquier direccion.

De manera alternativa, tal como se especifica en la reivindicacién 7, al menos uno de dichos medios de contacto
puede comprender medios de fluido, por ejemplo, gas, aire, por ejemplo, en forma de medios de amortiguacion
neumaticos o de aire, liquidos, etc., para facilitar el contacto con la superficie de la pala del rotor.

De esta manera, se consigue que el dispositivo pueda ser apoyado contra la pala del rotor de una manera en la que
la carga pueda extenderse sobre un é&rea relativamente amplia y en la que los medios de contacto puedan
desplazarse facilmente en cualquier direccion, es decir, omnidireccionalmente.

Segun una realizacion preferible particular, tal como se especifica en la reivindicacion 8, dichos medios para apoyar y
guiar el dispositivo en relacion a la pala del rotor pueden comprender medios, tales como medidores de deformacion,
células de pesaje, etc., para la determinacion de la carga de contacto en dichas regiones de la pala del rotor,
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facilitando, de esta manera, la deteccién y/o medicion de desequilibrios, variaciones en las dimensiones de la pala
del rotor, por ejemplo, la anchura, la presion del viento, etc.

De esta manera, se consigue que la carga aplicada sobre la superficie de la pala del rotor por los medios de contacto
individuales pueda ser determinada y que el dispositivo pueda ser ajustado, por ejemplo, los medios para apoyar los
medios de contacto, de manera que la carga se mantenga por debajo de unos limites predeterminados, que todos
los medios de contacto tomen parte en el apoyo, es decir, no haya medios de contacto sin carga, y que la carga se
distribuya de manera uniforme o esencialmente uniforme. De esta manera, se consigue un movimiento suave del
dispositivo, cuando se desplaza a lo largo de la pala del rotor, cuando se controlan la carga o la presién de cada uno
de entre la pluralidad de medios de contacto, ya que se controla, correspondientemente, la friccion. De esta manera,
pueden prevenirse movimientos bruscos, paradas bruscas, etc., lo que mejora adicionalmente la seguridad cuando
se usa el dispositivo.

Segun una realizacion ventajosa particular adicional, tal como se especifica en la reivindicacion 9, dichos medios
para apoyar y guiar el dispositivo en relacion a la pala del rotor pueden comprender medios para la deteccion de un
borde de la pala del rotor.

De esta manera, se facilita de una manera conveniente que el contacto realizado por los medios de contacto se
establezca y se mantenga dentro de las regiones indicadas anteriormente, ya que estos pueden ser determinados en
relacién al borde o los bordes de la pala del rotor.

De manera ventajosa, tal como se especifica en la reivindicacion 10, dichos medios para la deteccion de un borde de
la pala del rotor pueden comprender medios de medicidon o deteccién, tales como. por ejemplo, medios Opticos de
deteccion, por ejemplo, medios laser, células fotoeléctricas, medios de barrido éptico, etc., medios de radiacion, tales
como medios de rayos X, medios de deteccion soénicos, por ejemplo, medios ultrasénicos, etc., medios de radar, etc.

De esta manera, el borde o bordes de la pala del rotor pueden detectarse con un alto grado de precision y por medio
de componentes y sistemas probados.

De manera ventajosa, tal como se especifica en la reivindicacion 11, el dispositivo puede comprender medios de
control para controlar dichos medios para apoyar y guiar el dispositivo en relacion a la pala del rotor en base a las
sefiales de entrada proporcionadas por dichos medios para determinar la carga de contacto en dichas regiones de la
pala del rotor y/o sefiales de entrada proporcionadas por dichos medios para detectar un borde de la pala del rotor.

De esta manera, se consigue que el dispositivo pueda ser controlado para moverse a lo largo de la pala del rotor de
una manera automatizada, de manera que los medios de contacto se mantengan dentro de las regiones deseadas y
de manera que los medios para apoyar y guiar el dispositivo en relacién a la pala del rotor sean controlados de
manera que la carga aplicada sobre la pala del rotor por los medios de contacto estén dentro de limites
predeterminados, de manera que se consiga también un equilibrio preferible y de manera que se consiga un
funcionamiento fiable, seguro y facil de usar del dispositivo, por ejemplo, un movimiento del dispositivo a lo largo de
la pala del rotor, que no implique sacudidas, movimientos bruscos, paradas bruscas, etc.

Preferiblemente, dicha estructura de bastidor puede tener una configuracién abierta o puede estar adaptada para ser
abierta, por ejemplo, con una parte del bastidor desmontable y/o una o mas partes del bastidor que sean pivotables.

De esta manera, se consigue que el dispositivo pueda ser transferido facilmente a la pala del rotor en un lugar
conveniente a lo largo de la longitud de la pala del rotor, de una manera relativamente simple, en lugar de ser
colocado en la pala del rotor en la punta de la pala, donde la distancia a la torre es relativamente grande, haciendo,
de esta manera, la operacion relativamente compleja, cuando se toma en cuenta el tamafio de los aerogeneradores
usados actualmente. Ademas, en relacion a una estructura de bastidor que esta configurada para ser abierta, se
observa que cuando dicha una estructura de bastidor es cerrada de nuevo, puede ser definida esencial y
funcionalmente como una estructura de bastidor sin fin y que la pista puede extenderse esencialmente a lo largo de
dicha una estructura de bastidor sin fin, de manera que pueda accederse en una configuracion de 360°.

Preferiblemente, tal como se especifica en la reivindicacién 13, dichos medios para apoyar y guiar el dispositivo en
relacion a la pala del rotor pueden comprender una guia posterior y una disposicion de apoyo que comprende al
menos un brazo para establecer contacto en dichas regiones en o cerca del borde posterior de la pala del rotor.

Preferiblemente, dicha disposicién de guia y apoyo posterior puede ser mévil en la direccion longitudinal del
dispositivo.
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De manera ventajosa, dicha disposicion de guia y apoyo posterior puede comprender al menos dos brazos para
establecer contacto en dichas regiones en o cerca del borde posterior de la pala del rotor, en el que dichos brazos
pueden ser pivotables en relacion a la estructura de bastidor, de manera que las variaciones en la anchura del borde
posterior de la pala del rotor puedan ser acomodadas y de manera que, ademds, la posicion de la estructura de
bastidor en relacién a la pala del rotor es ajustable.

Preferiblemente, tal como se especifica en la reivindicacién 13, dichos medios para apoyar el dispositivo en relacion
a dicha pala del rotor pueden comprender una disposicién de guia y apoyo frontal que comprende uno o mas de
entre dicha pluralidad de medios de contacto, y en el que dicha disposicion de guia y apoyo frontal pueden ser
moviles, por ejemplo, comprendiendo uno o dos brazos pivotables o elementos similares para facilitar la apertura y el
cierre de dicha estructura de bastidor.

Segun una realizacién ventajosa adicional particular, los medios de contacto, por ejemplo correas o elementos
similares, de dicha disposicion de guia y apoyo frontal pueden comprender medios de deteccion de contacto, por
ejemplo, sensores, medios de conmutacion, etc., para la deteccién del contacto establecido entre los medios de
contacto y la pala del rotor.

De esta manera, se consigue detectar si, por ejemplo, los medios de contacto, que normalmente se apoyan contra la
pala del rotor en el lado frontal, no esta en contacto con la superficie de la pala del rotor, lo que significa que los
medios de contacto, que se apoyan contra el otro lado, esta recibiendo toda la carga de la parte frontal del bastidor.
Esto tiene el efecto no deseado de que la presidn de contacto puede ser indeseablemente alta y, ademas, que el
bastidor pueda moverse abruptamente a una posiciéon en la que ambos medios de contacto estan apoyados de
nuevo, lo que no es deseable por varias razones, siendo una de ellas la comodidad de trabajo para la persona o
personas situadas, por ejemplo, en la plataforma o plataformas de trabajo, ya que dicho un movimiento brusco sera,
al menos, incomodo. Debido a que dicha una situacién no deseable puede ser detectada segun esta realizacion,
pueden tomarse medidas para corregir la situacién y conseguir que, por ejemplo los dos medios de contacto
frontales hagan un contacto correcto con la pala del rotor.

Preferiblemente, dicha disposicion de guia y apoyo frontal puede estar adaptada para ser inclinada hacia arriba o
hacia abajo con el fin de permitir que dichos medios de contacto se adapten a la direccion de movimiento a lo largo
de la parte frontal de la pala del rotor.

De esta manera, puede conseguirse que los medios de contacto frontales puedan ser guiados para mantener un
contacto deseado con la pala del rotor a pesar de la anchura variable de la parte frontal de la pala del rotor, cuando
el dispositivo se mueve hacia arriba o hacia abajo, lo que puede requerir que la disposicion de suspension, por
ejemplo, los brazos de la disposicion de guia y apoyo frontal, se ajusten, por ejemplo, un pequefio angulo hacia
arriba o hacia abajo.

De manera ventajosa, el dispositivo puede comprender ademas una o mas defensas en el interior de la estructura de
bastidor. Preferiblemente, las defensas se colocan una frente a la otra. De esta manera, puede conseguirse que
cualquier contacto directo entre el bastidor y la pala del rotor sea tan suave como sea posible.

Preferiblemente, el bastidor o las defensas pueden comprender medios para determinar y medir la carga de
contacto. De esta manera, pueden tomarse medidas para evitar una situacion en la que la pala del rotor quede
atrapada o encajada en el bastidor.

Preferiblemente, las defensas pueden tener la forma de cilindros o rodillos.

Preferiblemente, el dispositivo puede comprender, ademas, medios para apoyar el dispositivo en relacion a una torre
del aerogenerador, en los que dichos medios para apoyar el dispositivo en relacion a la torre del aerogenerador
estan configurados para desplazar el dispositivo en relacion a dicha torre del aerogenerador, por ejemplo, cuando el
dispositivo es transferido o es retirado de la pala del rotor de un aerogenerador.

De esta manera, se facilita la subida y la bajada del dispositivo a lo largo de la torre y ademas, se facilitan las
operaciones realizadas cuando el dispositivo es transferido a la pala del rotor o es devuelto de nuevo a la torre.

Preferiblemente, dichos medios para apoyar el dispositivo en relaciéon a la torre del aerogenerador pueden estar
configurados para ajustar la posicion, por ejemplo, el angulo del dispositivo con relacion a la torre del aerogenerador.

De esta manera, se consigue, de una manera relativamente simple, que el dispositivo pueda ser controlado con gran
precision, por ejemplo, cuando ha alcanzado una altura a la que se desea contactar con la pala del rotor. Esto puede
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ser particularmente importante cuando se trabaja en condiciones de viento.

De manera ventajosa, dichos medios para apoyar el dispositivo en relacion a la torre del aerogenerador pueden
comprender medios para la medicion de la carga de apoyo, por ejemplo, para cada uno de los brazos de apoyo de la
torre, por ejemplo, con el fin de determinar la distribuciéon de la carga entre dos o mas brazos de apoyo o elementos
similares de la torre.

De esta manera, puede determinarse si, por ejemplo, dos brazos de apoyo de la torre soportan esencialmente la
misma carga o si, por alguna razén, por ejemplo, la presion del viento, la influencia de los medios de elevacion, etc.,
la carga es (indeseablemente) no homogénea, de manera que pueden tomarse etapas de control correctivas.

Preferiblemente, al menos parte de la estructura de bastidor comprende una parte de pista, en la que la parte de
pista esta adaptada para guiar, en relacion a la parte de pista, un objeto moévil a lo largo de la parte de pista.

Ademas, el dispositivo puede comprender un objeto transportado por la pista, comprendiendo dicho objeto una
plataforma de trabajo o una gondola adaptada para transportar una o mas personas y/o una herramienta, un robot,
un aparato, etc., para realizar una operacion en la pala del rotor, de una manera mas o menos automatizada.

De esta manera, la flexibilidad deseada del dispositivo se consigue de una manera conveniente, ya que el objeto
puede ser desplazado a lo largo de la circunferencia de la pala del rotor, de manera que puede accederse a la
superficie completa de la pala del rotor, por ejemplo, a través de la pista que puede estar disefiada de diferentes
maneras.

En conexion con esto, se observa que dicho un objeto, por ejemplo, una plataforma de trabajo o una géndola, puede
ser llevado por la pista de manera que, por ejemplo, la géndola cuelgue desde la pista, de manera que una persona
en la géndola puede tratar, inspeccionar, reparar, etc., con eficacia la superficie de la pala del rotor esencialmente
debajo de la estructura de bastidor del dispositivo. De esta manera, se entendera que incluso la parte exterior de la
pala del rotor, por ejemplo, la punta de la pala del rotor, puede ser tratada, inspeccionada, reparada, etc., de esta
manera, mientras el dispositivo esta apoyado en la pala del rotor. Sin embargo, el objeto, por ejemplo, la géndola,
puede ser transportada por la pista de manera que, por ejemplo, la gondola se encuentra esencialmente sobre la
pista y/o la estructura de bastidor, de manera que las partes de la pala del rotor sobre la estructura de bastidor
pueden ser tratadas, inspeccionadas, reparadas, etc. Esto tiene, por ejemplo, la ventaja de que las partes superiores
de la pala del rotor, por ejemplo, incluso las partes cercanas al cubo, pueden ser tratadas.

Ademas, el objeto puede comprender dos o mas plataformas de trabajo, géndolas, herramientas, robots, aparatos,
etc.

De manera ventajosa, dichas dos o mas plataformas de trabajo, géndolas, herramientas, robots, aparatos, etc.,
pueden ser moéviles, de manera independiente, y uno de entre dichas dos o mas plataformas, goéndolas,
herramientas, robots, aparatos, etc., puede estar configurado como una unidad maestro y el otro o los otros pueden
estar configurados como unidades esclavas, y en el que, ademas, dicha configuracion puede ser invertida, por
ejemplo, en caso de una situacion de emergencia, por ejemplo, si la alimentacion debe ser desconectada para la
unidad maestra, si la persona en la unidad maestra esta indispuesta, etc.

De esta manera, se consigue que, por ejemplo, dos 0 mas personas puedan estar trabajando, de manera individual,
por ejemplo, a cada lado de la pala del rotor, de manera que el dispositivo puede ser utilizado de una manera
completamente eficiente. Ademas, se consigue que el control principal del dispositivo pueda tener lugar desde la
unidad maestra, por ejemplo, el control de la altura del dispositivo, la transferencia hacia y desde la pala del rotor,
etc., que, evidentemente, no puede ser controlada por una pluralidad de personas u objetos de una manera eficiente,
mientras que el control de la posicién de las plataformas individuales a lo largo del perimetro de la pala del rotor, la
posicion angular de las plataformas de trabajo, etc., puede realizarse de manera eficiente a partir de cada una de las
unidades individuales.

De manera ventajosa, dichas dos o mas plataformas de trabajo, géndolas, herramientas, robots, aparatos, etc.,
pueden estar configuradas para estar conectadas entre si para formar una uUnica géndola, plataforma de trabajo,
herramienta, robot, aparato, etc. De esta manera, se consigue un disefio flexible del dispositivo, permitiendo que los
objetos, por ejemplo, plataformas de trabajo, herramientas, robots, aparatos, etc., sean usados de cualquier manera
deseada y dependiendo de las circunstancias reales.

Preferiblemente, el objeto puede comprender asientos para uno o mas individuos.



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

ES 2417782 T3

De manera ventajosa, el objeto puede comprender medios de control para controlar la posicién del objeto en relacion
a la parte de pista y en relacion a la pala del rotor.

De esta manera, la persona o las personas que usan el dispositivo pueden controlar el dispositivo y, en particular, su
propia posicién, por ejemplo, posicion de trabajo en relacién a, por ejemplo, la superficie de una pala del rotor, de
una manera optima. Ademas, la plataforma de trabajo puede comprender medios de control para controlar la
subida/bajada y el posicionamiento en relacién a la estructura, cuyos medios de control pueden tener la forma de una
palanca de mando o similar, y por medio de los cuales cualquier parte controlable puede ser controlada
individualmente y/o controlada simultdneamente con otras partes. Ademas, se observa que una disposicion de
giroscopico puede estar incluida en el sistema de control.

De manera ventajosa, los medios de control para controlar la posiciéon del objeto en relacién a la parte de pista y en
relacion a la pala del rotor pueden comprender una rotacion, por ejemplo, 360°, alrededor del eje del objeto y una
rotacion, por ejemplo de 180°, por medio de una suspension excéntrica en relacion a la parte de pista.

Ademas, el objeto, por ejemplo, una o mas plataformas, géndolas, herramientas, robots, aparatos, etc., puede
comprender medios de deteccidon de carga, por ejemplo, para cada plataforma de trabajo, géndola, herramienta,
robot, aparato, etc., cuyos medios de deteccion de carga pueden proporcionar una entrada para los medios de
control y/o de seguridad.

Dichos medios para subir y/o bajar el dispositivo en relacién a la pala del rotor pueden comprender medios de
elevacion que tienen medios de potencia, tales como motores eléctricos, medios eléctricos, electronicos, hidraulicos
y/o neumaticos y dichos medios de elevacion pueden estar adaptados para trepar y bajar por un cable o dichos
medios de elevacién pueden estar adaptados para acumular el cable, por ejemplo, medios de elevacién de tambor.

De esta manera, el dispositivo sera capaz de subir y/o bajar por si mismo, sin ayuda de energia desde, por ejemplo,
un polipasto situado en la torre del aerogenerador, en un vehiculo o en un recipiente. De esta manera, el dispositivo
sera capaz de funcionar de manera independiente, por ejemplo, sin preocupaciones de suministro de energia desde
otros dispositivos. Esto mejora adicionalmente el funcionamiento seguro ya que los accidentes causados por un fallo
eléctrico en un vehiculo terrestre o en un barco estan prohibidos. En particular, en relacion al funcionamiento en el
mar, por ejemplo, en los aerogeneradores marinos, dicha una configuracién independiente es preferible ya que un
barco de apoyo puede ser inestable, por ejemplo, sometido a oleajes, corrientes, viento, etc. De esta manera, una
disposicion maritima, en la que un barco proporciona la altura, por ejemplo, mediante un polipasto o unos polipastos
situados en el barco, es propenso a accidentes y a mal funcionamiento y, por lo tanto, un dispositivo que comprende
medios de alimentacién, tal como se ha indicado anteriormente, es ventajosa no sélo en general, sino especialmente
en el mar.

Ademas, se observa que incluso cuando la fuente de alimentacién a dicho un dispositivo es sometida a un fallo, por
ejemplo, cuando la energia eléctrica es cortada, el dispositivo sera capaz de ser operado manualmente, por ejemplo,
para ser subido a tierra y tendra, en general, equipos de seguridad para todos los implicados, en particular, las
personas que ocupan el dispositivo.

De manera ventajosa, el dispositivo puede comprender ademas medios de control para controlar los medios de
subida y/o de bajada.

Dichos medios de control pueden ser controlados desde una plataforma, tal como se ha explicado anteriormente o,
por ejemplo, desde el nivel del suelo, por ejemplo, cuando tiene lugar una operacién automatizada.

Dichos medios para subir y/o bajar el dispositivo en relacién a la pala del rotor pueden comprender una pluralidad de
medios de elevacion, en los que uno de entre dicha pluralidad de medios de elevacion es un medio de elevacion
maestro y en los que el resto de entre dicha pluralidad de medios de elevacién se controlan en funcién del medio de
elevacién maestro.

De esta manera, se consigue que el dispositivo pueda ser subido y bajado de manera que el dispositivo se mantenga
en un estado deseado, por ejemplo, horizontalmente o en un angulo deseado mientras esta siendo desplazado hacia
arriba y hacia abajo y/o que, ademas, la carga soportada por los medios de elevacion individuales esté dentro de los
limites predeterminados.

Se entendera, sin embargo, que los medios de elevacion también pueden estar sincronizados, unos con relacion a
los otros.
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El dispositivo puede comprender ademas medios de medicion, por ejemplo, células de pesaje, medidores de
deformacion, etc., para medir la carga para los medios de elevacidon o para cada uno de entre una pluralidad de
medios de elevacion.

Ademas, el dispositivo puede comprender medios de medicion, por ejemplo, codificadores, medios de medicion por
laser, etc., para medir o estimar, por ejemplo, la posicidon del dispositivo, las distancias y/o la velocidad de subida y
bajada para cada uno de entre una pluralidad de medios de elevacion.

De esta manera, se entendera que los medios de elevacion pueden estar adaptados para medir o calcular la longitud
del alambre, linea o cable con el fin de determinar la altitud real del dispositivo. Una calibracién de estos medios
puede tener lugar cuando el dispositivo esta colocado, por ejemplo, a nivel del suelo.

El dispositivo puede comprender ademas medios para ajustar automaticamente dichos medios de elevacioén, por
ejemplo, medios de nivelacion automatica, con el fin de proporcionar una posicion deseada, por ejemplo, una
posicion horizontal de la estructura de bastidor.

De manera ventajosa, el dispositivo puede estar adaptado para ayudar a las personas y/o facilitar el uso de equipo
automatizado, tal como robots, en la realizacion de la inspeccion, trabajo, reparacion, tratamiento superficial, etc.,
sobre una pala del rotor de un aerogenerador.

Preferiblemente, dicho dispositivo puede comprender un sistema de control para controlar automaticamente los
actuadores, etc., del dispositivo de elevacidon en base a la entrada de control, por ejemplo, desde el sensor o
sensores giroscopicos, el sensor o sensores de presion, el sensor o sensores Opticos, tales como el sensor o
sensores laser, el sensor o sensores de tension, el sensor o sensores de contacto y/u otros sensores, detectores y/o
medios de medicion.

El sistema de control puede estar configurado para limitar la velocidad con la que el dispositivo es bajado y/o subido,
cuando el dispositivo esta dentro de una distancia predeterminada del suelo u otro nivel base o dentro de una
distancia predeterminada desde, por ejemplo, la gondola.

Cuando se desplaza hacia arriba y hacia abajo a lo largo de la torre del aerogenerador, es deseable que se desplace
tan rapido como sea posible en vista de las considerables distancias, por ejemplo, con el fin de minimizar el tiempo
no productivo usado para el desplazamiento hacia arriba y hacia abajo. Sin embargo, con el fin de mejorar la
seguridad de las personas implicadas, la velocidad del dispositivo puede ser limitada, preferiblemente, cuando el
dispositivo se esta acercando al suelo, por ejemplo, cuando el dispositivo esta a unos pocos metros del suelo con el
fin de evitar una colisién peligrosa con el suelo, lo que, en la mayoria de los casos, sera una colision entre el suelo y
la gondola o géndolas y la persona o las personas situadas en la gondola o géndolas La distancia al suelo puede
determinarse o calcularse por medio de los medios de elevacion, que, tal como se ha indicado anteriormente,
pueden comprender medios para medir o calcular la longitud del alambre, linea o cable con el fin de determinar la
altitud real del dispositivo. Sin embargo, pueden usarse también medios de medicion especiales, tales como medios
de medicioén por laser de distancias situados en el dispositivo para esta disposicion relacionada con la seguridad, de
manera que el nivel del suelo puede determinarse o detectarse con gran precision.

Dichos medios adaptados para apoyar el dispositivo en relacion a una pala del rotor de un aerogenerador pueden ser
desplazables, por ejemplo, en la direccion lateral y/o la direccidn longitudinal del dispositivo.

De esta manera, el dispositivo puede desplazarse facilmente a lo largo de la longitud de la pala del rotor, mientras los
medios de apoyo se adaptan automaticamente al tamafio y/o la forma reales de la pala del rotor. Ademas, de esta
manera, se facilita la transferencia del dispositivo desde la torre a la pala.

Preferiblemente, dicha disposicidon de guia y apoyo frontal puede ser movil en la direccion longitudinal del dispositivo.

De esta manera, se facilita el control de la posicién de los medios de contacto en relacién a la anchura y/o la posicion
de la pala del rotor.

Dichos medios para apoyar el dispositivo en relacion a una estructura cercana pueden ser configurados para
apoyarse contra dicha estructura cercana al menos en dos puntos en la direccion vertical, y en el que los medios
para apoyar el dispositivo al menos en uno de estos puntos son ajustables en relacién a la estructura cercana, por
ejemplo, la superficie de una torre del aerogenerador.

De esta manera, se consigue que el dispositivo pueda ser transportado a lo largo de la superficie de la torre, incluso
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cuando la superficie comprende obstaculos o similares, por ejemplo, en forma de bridas o similares, o en forma de
diversos equipos tales como, por ejemplo, antenas que se encuentran en la torre.

Preferiblemente, la estructura de bastidor puede formar una estructura esencialmente alargada.

De esta manera, el dispositivo puede ser usado eficientemente, por ejemplo, para realizar el mantenimiento de una
pala del rotor de aerogenerador, ya que la configuracion alargada proporciona la posibilidad de llegar a todas las
partes de las superficies de la pala del rotor cuando el dispositivo es desplazado a lo largo de la pala del rotor.
Obsérvese que a pesar de que la estructura de bastidor se ha ejemplificado como teniendo una forma esencialmente
en forma de U, otras formas son posibles. Cabe sefalar que, por ejemplo, se pueden usar también formas
rectangulares, triangulares, circulares, ovales, etc. Ademas, pueden usarse también formas que tienen una forma de
L, una forma de V, etc., y obsérvese que son posibles formas que permiten el acceso solo a una parte restringida de
la pala del rotor, por ejemplo, sélo un lado de la pala del rotor.

De manera ventajosa, el dispositivo puede estar adaptado para ayudar a las personas en la realizacion de
inspecciones, trabajos, reparaciones, tratamientos superficiales, etc., sobre una pala del rotor de un aerogenerador.

Dichos uno o mas objetos guiados por dicha parte de pista, por ejemplo, un objeto en forma de una plataforma de
trabajo, una goéndola, una herramienta, un robot, un aparato, etc., pueden comprender medios para ajustar la
posicién en relacién a dicha parte de pista, por ejemplo, transversal a la direccion de la parte de pista.

De esta manera, se consigue que en algunos casos en los que un objeto que esta siendo guiado por la parte de pista
no estd posicionado de manera 6ptima en relaciéon a la pala del rotor, por ejemplo, a una distancia de trabajo
adecuada, el objeto puede ser desplazado hasta que alcanza la distancia deseada. Esto puede ser particularmente
importante cuando la parte de pista tiene un hueco, por ejemplo, en un extremo abierto de la estructura del bastidor
del dispositivo, por ejemplo, en el borde frontal de la pala del rotor. El ajuste o desplazamiento del objeto puede
conseguirse de diversas maneras, por ejemplo, haciendo que el objeto esté suspendido en una suspension con
forma de S, que puede ser girada, de manera que el ajuste es realizado en un movimiento circular. Ademas el ajuste
puede ser realizado mediante un movimiento lineal, por ejemplo, usando un actuador lineal, una estructura de viga o
similar

De manera conveniente, dichos medios para subir y/o bajar el dispositivo en relacién a la pala del rotor pueden estar
conectados a una pluralidad de lineas, alambres o similares.

Dichos alambres o lineas, etc., pueden estar conectados a cualquier ubicacién adecuada en el aerogenerador, por
ejemplo, la gondola, el cubo, la torre, etc., y pueden estar fijados de manera permanente. Ademas, se observa que el
dispositivo puede ser operado usando tres de dichas lineas o alambres, dos conectadas en o cerca de la parte
posterior del dispositivo y una conectada a un punto a lo largo de la longitud de la estructura de bastidor,
preferiblemente en el extremo del bastidor orientado alejandose de la torre, de manera que se consigue una
suspension triangular. Tal como se explica en la presente memoria, el dispositivo puede ser equilibrado, por ejemplo,
ajustando la posicion de uno o ambos de estos puntos de conexion, por ejemplo, en base a parametros medidos y/o
entradas giroscopicas. Ademas, se observa que mediante dicha una disposicidn se consigue que durante el
funcionamiento del dispositivo, las lineas o alambres no contacten con la pala del rotor.

El dispositivo puede comprender ademas medios para cambiar la direccién de una o mas de las lineas o alambres,
por medio de los cuales el dispositivo se iza, se sube y/o se baja, alterando de esta manera el equilibrio del
dispositivo.

De esta manera, se facilita un equilibrio del dispositivo, tal como se ha descrito anteriormente.

El dispositivo puede comprender ademas medios de amortiguacion para la realizacion de una acciéon de
amortiguacion del dispositivo en relacion a dicha estructura, por ejemplo, una pala del rotor o torre del
aerogenerador.

Debido a que el dispositivo puede ser usado y operado a alturas considerables, es evidente que la propia estructura,
por ejemplo, el aerogenerador, y el dispositivo, por ejemplo la estructura de bastidor, una plataforma de trabajo, una
gondola etc., se veran afectados por el entorno, por ejemplo, influidos por el viento, las turbulencias, etc. Con el fin
de contrarrestar dichas influencias, el dispositivo puede estar equipado con medios para efectuar una amortiguacion
de las influencias no deseadas. Dichos medios de amortiguacion pueden ser pasivos, pero preferentemente o
ademas de los medios de amortiguaciéon se pueden usar medios de amortiguacion activos. Dichos medios de
amortiguacion activos pueden ser controlados por medios de control, por ejemplo, integrados con los medios de
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control centrales para el dispositivo, y el control de los medios de amortiguacién activos puede tener lugar en base a
sefiales de entrada, por ejemplo, desde medios de deteccion, por medio de los cuales pueden medirse, por ejemplo,
la velocidad del viento, las turbulencias, las vibraciones, etc. De esta manera se consigue que la masa del
dispositivo, incluyendo la plataforma de trabajo, la gondola, el personal, las herramientas, etc., puedan usarse para
amortiguar los movimientos de la propia estructura, por ejemplo, una pala del rotor, de manera que, incluso en
condiciones de viento, la estructura, por ejemplo, una pala del rotor, sera estable y relativamente inmovil. De esta
manera, se mejoran también considerablemente las condiciones de trabajo, incluyendo la seguridad del personal.

De manera conveniente, dichos medios de amortiguacién pueden ser medios de amortiguacion pasivos.

Preferiblemente, dichos medios de amortiguacion pueden ser medios de amortiguacién activos, de manera que se
consigue una eficiencia mejorada.

De manera ventajosa, dichos medios de amortiguacion activos son controlados por medios de control.

De manera ventajosa, dichos medios de amortiguacion activos pueden ser controlados en base a sefales de
entrada, por ejemplo, desde unos medios de deteccion, tales como, por ejemplo, sensores de viento, acelerémetros,
etc.

De manera conveniente, dicho dispositivo puede comprender un sistema de control para controlar automaticamente
los actuadores, los medios de elevacion, etc., del dispositivo en base a la entrada de control, por ejemplo, desde el
SEensor o sensores giroscopicos, el sensor o sensores de presion, el sensor 0 sensores Optico, el sensor o sensores
de tension y/u otros sensores.

De esta manera, puede conseguir una operacion altamente automatizada del dispositivo y, ademas, puede
conseguirse una facilidad de uso mejorada y una eficiencia mejorada ya que, por ejemplo, el usuario no necesita
estar pendiente de diversas operaciones de control compensativas con el fin de contrarrestar los cambios de viento,
equilibrio variable, conforme el dispositivo es desplazado hacia arriba y hacia abajo, etc., sino que puede
concentrarse en el trabajo que debe realizarse.

Dicho dispositivo puede estar adaptado para ser fijado, de manera permanente, en dicha estructura, por ejemplo, en
una goéndola de dicho aerogenerador, y puede estar adaptado para ser operado mediante la bajada y la transferencia
del dispositivo a una pala del rotor.

De esta manera, se proporciona una solucion practica para los aerogeneradores que se estan construyendo y se
construiran, con grandes alturas y tamafios, en los que se justifica la asignacién permanente de un dispositivo segin
la invencion, por ejemplo, cuando se tiene en cuenta el tiempo y los recursos necesarios para subir un dispositivo al
nivel necesario, por ejemplo, 200 - 400 metros o0 mas sobre el nivel del suelo.

Ademas, la invencién se refiere a un uso de un dispositivo segun cualquiera de las reivindicaciones 1 - 13 para
permitir el acceso a una pala del rotor de un aerogenerador, de manera que

— un dispositivo es colocado cerca de dicho aerogenerador esencialmente a nivel del suelo o a nivel del mar,

— el dispositivo es subido en relaciéon a dicho aerogenerador por medio de al menos una linea, alambre o
elemento similar conectado a dicho aerogenerador,

—cuando el dispositivo ha alcanzado un nivel adecuado, la pala del rotor es contactada por los medios de
apoyo en un borde de la pala del rotor, cuyos medios de apoyo son moviles en relacion a dicho dispositivo,

— los medios de apoyo establecen un contacto a un nivel superior con la pala del rotor en ambos bordes de la
pala del rotor, y

— el dispositivo es subido y/o bajado en relacion a la pala del rotor mientras estd apoyado y es guiado por
dichos medios de apoyo en regiones

—en o cerca del borde frontal de la pala del rotor y

—en o cerca del borde posterior de la pala del rotor,

— comprendiendo dichos medios de apoyo una pluralidad de medios de contacto, estando al menos uno de
los cuales adaptado para ser movil, de manera omnidireccional, a lo largo de la superficie de la pala del rotor,
mientras que dichos medios de apoyo y de guiado del dispositivo en relacién a la pala del rotor estan siendo
ajustados a la pala del rotor durante el movimiento del dispositivo.

De esta manera, se consigue que el acceso a una pala del rotor en un aerogenerador pueda efectuarse de una
manera conveniente usando un dispositivo para realizar, por ejemplo, operaciones de mantenimiento, cuando el
dispositivo es subido a lo largo de la torre del rotor y es transferido a la pala del rotor, no en la punta de la pala del
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rotor, sino a un nivel en el que la distancia desde la torre a la pala del rotor es conveniente. De esta manera, se
consiguen una serie de ventajas, incluyendo costos y recursos reducidos.

Preferiblemente, uno o mas objetos en forma de una plataforma de trabajo, una géndola, una herramienta, un robot,
un aparato, etc., pueden ser fijados ademas a una parte de pista de dicho dispositivo antes de subir dicho dispositivo
en relacion al aerogenerador.

De esta manera, se consigue que el dispositivo pueda estar preparado para el funcionamiento de una manera
conveniente, por ejemplo, cuando el dispositivo es transportado al sitio de trabajo real, por ejemplo, en un remolque
o en un medio de transporte similar, el bastidor del dispositivo es conectado a las lineas o alambres, es levantado a
una distancia adecuada y el numero necesario de plataformas de trabajo, goéndolas, herramientas, robots, aparatos,
et., por ejemplo, uno o dos, es/son conectados a la parte de la pista, antes de que el dispositivo sea levantado hacia
arriba. Lo mismo se aplica cuando el dispositivo es devuelto a tierra.

De manera conveniente, dicho dispositivo puede estar apoyado en relacion a la torre del aerogenerador o en relacion
a cables que se extienden a lo largo de la torre mientras esta siendo levantado o bajado, cuando el dispositivo no
esta apoyado y no es guiado por la pala del rotor.

De esta manera, se consigue que el dispositivo sea subido y/o bajado de una manera estable y controlada.

De manera ventajosa, dicha etapa de establecimiento de contacto con la pala del rotor en ambos bordes de la pala
del rotor puede realizarse a un nivel en o cerca de un nivel de "cuerda maxima", y/o en un nivel en el que existe una
distancia minima, por ejemplo, una distancia segura y adecuada, entre el borde frontal de la pala del rotor y la torre.

De esta manera, la transferencia del dispositivo puede efectuarse de una manera particularmente sencilla y de
manera que se disminuya el tamafo, el peso, la complejidad, etc., del dispositivo en relacion al tamafio del
aerogenerador.

De manera conveniente, el aerogenerador puede estar dispuesto, inicialmente, con una pala del rotor esencialmente
vertical y con el borde posterior de la pala del rotor cerca de la torre.

De esta manera, se consiguen unas condiciones de trabajo éptimas, por ejemplo, con el borde de la pala del rotor
orientada hacia cualquier posible viento y de manera que el dispositivo pueda contactar, de manera conveniente, con
el borde tan pronto como sea posible cuando esta siendo levantado hacia arriba, de manera que se consigue una
mayor estabilidad.

El dispositivo puede estar provisto, inicialmente, en un vehiculo, tal como un remolque, después de lo cual los
medios de elevacion del dispositivo pueden ser conectados a una pluralidad de cables o elementos similares, que
estan conectados a o en la parte superior del aerogenerador.

El dispositivo puede ser conectado inicialmente al vehiculo, por ejemplo, el remolque, mediante un cabrestante
controlable, mediante el cual el movimiento hacia la torre del aerogenerador puede ser controlado en una etapa
inicial.

El dispositivo puede ser controlado, por ejemplo, en una etapa inicial, para realizar automaticamente un
procedimiento de nivelacion, antes de que el dispositivo sea levantado a lo largo de la torre del aerogenerador.

Pueden realizarse mediciones en el dispositivo o en los medios de elevacién, por ejemplo, por medio de
codificadores, medios de medicion laser, etc., con el fin de determinar la posicién, la distancia subida o bajada, la
velocidad, etc., y de manera que pueden realizarse comparaciones adicionales, por ejemplo, con los parametros
deseados y/o de manera que puedan determinarse la posicion y/o el equilibrio reales del dispositivo.

Uno o mas objetos, por ejemplo, dos o mas plataformas de trabajo, gondolas, herramientas, robots, aparatos, etc.,
pueden ser desplazados, de manera independiente, a lo largo de la parte de pista, en el que uno de dichos dos o
mas plataformas de trabajo, géndolas, herramientas, robots, aparatos, etc., puede estar configurado como una
unidad maestra y en el que el otro o los otros pueden estar configurados como unidades esclavas, y en el que,
ademas, dicha configuracién adicional puede ser invertida, por ejemplo, en caso de una situaciéon de emergencia.

Dichos dos o mas plataformas de trabajo, géndolas, herramientas, robots, aparatos, etc., pueden ser moviles, de
manera independiente, a lo largo de la parte de la pista, pero dependiendo del nivel del dispositivo, el movimiento de
uno o mas de entre dichos dos 0 mas plataformas de trabajo, géondolas, herramientas, robots, aparatos, etc., puede
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ser restringido por dicho sistema de control, por ejemplo, en niveles cercanos a la punta de la pala del rotor, donde el
movimiento a lo largo de la parte de la parte de pista orientada hacia la torre esta prohibido.

Figuras
A continuacién, la invencion se describira, en detalle, con referencia a los dibujos, en los que

La Figura 1 muestra un dispositivo segln una realizacion de la presente invencidon en una vista en
perspectiva,

Las Figuras 2 a 5 muestran las caracteristicas funcionales del dispositivo segun esta realizacién en conexion
con un aerogenerador,

La Figura 6 muestra el dispositivo observado desde arriba,

La Figura 7 muestra el dispositivo observado desde un extremo,

La Figura 8 muestra el dispositivo observado desde un lado,

Las Figuras 9a, 9b muestran una realizacién de un carro segun un aspecto adicional de la invencion,

La Figura 10 muestra una realizacion de una plataforma de trabajo o géndola segun una realizacion adicional,
La Figuras 11 a 27 muestran diversos medios de contacto y dispositivos asociados para su uso en conexion
con las realizaciones de la invencion, y

Las Figuras 28 a 47 muestran un dispositivo segun una realizacion de la invencioén y su uso.

Descripcion detallada

En la Figura 1 se muestra, en una vista en perspectiva, un dispositivo 1 segin una realizacién de la presente
invencion. Este dispositivo 1 comprende un bastidor 2 que, en general, tiene una estructura 4 de bastidor inferior, por
ejemplo, en forma de una viga, una estructura de viga, una estructura reticular o similar y una estructura 6 de
bastidor superior. El bastidor 2 segun la presente realizacién tiene una estructura generalmente con forma de U. La
estructura 4 de bastidor inferior esta provista de una pista 5 para transportar y guiar al menos una géndola 40, una
plataforma de trabajo o elemento similar, que se describira con mas detalle mas adelante.

En un extremo del dispositivo 1, hay una disposicién 8 de guia y apoyo frontal, que sirve al propdsito de apoyar y
guiar el dispositivo en relacion a la parte frontal de una pala del rotor, tal como se describira en detalle mas adelante.
Tal como se muestra, la disposicion 8 de guia y apoyo frontal esta provista de medios 12 de contacto frontales, por
ejemplo en forma de correas, tambores, rodillos o elementos similares, para apoyarse contra la pala del rotor. Tal
como se explicara mas adelante, la disposicion 8 de guia y apoyo frontal esta adaptada para ser abierta de manera
que una pala del rotor puede entrar en el extremo abierto de la estructura generalmente con forma de U del bastidor
2.

Una disposicion 10 de guia y apoyo posterior esta conectada a la estructura 6 de bastidor superior de manera que
puede ser desplazada a lo largo de la estructura 6 de bastidor superior con el fin de adaptar el dispositivo 1 al
tamano de la pala del rotor. La disposicion 10 de guia y apoyo posterior esta provista de dos medios 14 de contacto
posteriores para apoyarse y guiar el dispositivo 1 en relacion a la parte posterior de la pala del rotor, que se
describird con mas detalle mas adelante.

El dispositivo 1 esta provisto ademas de una pluralidad de medios de elevacién para subir y bajar el dispositivo en
relacion a la torre del aerogenerador y en relacion a la pala del rotor. Tal como se ha indicado de manera general en
la Figura 1, los medios 22 de elevacion frontales estan provistos en un extremo del dispositivo y los medios 20 de
elevacion posteriores estan situados en el otro extremo, por ejemplo, en el extremo orientado hacia la torre. Estos
medios de elevacion, que pueden ser accionados eléctrica, electrénica, hidraulica o neumaticamente, comprenden
lineas o alambres (no mostrados en la Figura 1), que pueden estar conectados a puntos de fijacion, por ejemplo, en
la parte superior de la torre del aerogenerador, la géndola, etc. Preferiblemente, pueden usarse tres medios de
elevacion, dos medios 20 de elevacion posteriores y un medio 22 de elevacion frontal. Estos medios de elevacion se
describiran en detalle mas adelante.

En el extremo del dispositivo 1, que esta destinado a estar orientado hacia la torre, hay una disposicion 16 de apoyo
de torre que sirve, en general, al propdsito de apoyar el dispositivo contra el lado de la torre del aerogenerador,
mientras el dispositivo 1 esta siendo subido y bajado y, ademas, puede ayudar a llevar el dispositivo hacia la pala del
rotor, tal como se explicara mas adelante.

Tal como se ha indicado anteriormente, la estructura 4 de bastidor inferior esta provista de una pista 5 para
transportar y guiar al menos una géndola 40, plataforma de trabajo o similar. Tal como se muestra, la géndola 40 es
transportada por un carro 30, que puede desplazarse a lo largo de la pista 5. La gondola 40 estd apoyada de manera
que la gondola puede estar situada, preferiblemente, en cualquier posicién a lo largo del bastidor 2 y con una
posicién deseada en relacion a una pala del rotor, en la que se apoya el dispositivo 1, tal como se explicara mas
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adelante. Tal como se indica en la Figura 1, dos géndolas 40 pueden ser transportadas por el dispositivo 1, cada una
transportada por un carro 30.

Con el fin de aclarar adicionalmente las caracteristicas del dispositivo segun la invencion, se explicara, en general, el
uso del dispositivo 1, con referencia a las Figuras 2 - 5, que ilustran el dispositivo 1 de una manera esquematica, por
ejemplo, mostrando el bastidor 2 con una géndola 40 colocada debajo del bastidor. En la Figura 2 se muestra que el
dispositivo 1 ha sido colocado en un aerogenerador, por ejemplo, cerca de la torre 52. Las palas 54 del rotor se han
detenido en una posicion en la que una de las palas apunta esencialmente hacia abajo y con el borde posterior de la
pala 54 orientado hacia la torre 52. Los alambres o lineas 56 han sido conectados a puntos de fijaciéon en la parte
superior del aerogenerador, por ejemplo, en la torre 52, en la géndola 53 o en el cubo, y el dispositivo 1 esta siendo
subido, tal como se muestra en la Figura 2, es decir, usando los medios 20 y 22 de elevacion. El dispositivo puede
ser apoyado contra la torre 2 durante la elevacion, por ejemplo, por medio de la disposicion 16 de apoyo de torre,
rodillos o elementos similares colocados en el bastidor 2 y, posiblemente, en la géndola 40.

Cuando el dispositivo esta siendo subido, el bastidor esta abierto con el fin de ser capaz de recibir la pala del rotor,
preferiblemente al menos cuando el dispositivo alcanza el nivel de la punta de la pala 54 del rotor, tal como se
muestra en la Figura 3, permitiendo, de esta manera, que la pala del rotor entre poco a poco en el espacio interior
del bastidor 2.

Cuando el dispositivo 1 ha alcanzado un nivel, por ejemplo, tal como el mostrado en la Figura 4, en el que el bastidor
2 puede ser cerrado alrededor de la pala del rotor, posiblemente, después de que el dispositivo 1 ha sido desplazado
lejos de la torre 52 por la disposicion 16 de apoyo de torre, la disposicion 8 de guia y apoyo frontal es accionada para
moverse a la posicion cerrada, estableciendo, de esta manera, una estructura de bastidor cerrada o esencialmente
sin fin. Se entendera que la disposicién 10 de guia y apoyo posterior puede ser desplazada hacia el borde posterior
de la pala del rotor, orientada hacia la torre, con el fin de hacer contacto con la pala del rotor y apoyar el dispositivo,
preferiblemente, lo mas rapidamente posible. La disposicion 8 de guia y apoyo frontal se colocara de manera que se
acoplaré con el borde frontal de la pala 54 del rotor, posiblemente, después de que la disposicién 16 de apoyo de
torre ha sido retraida de nuevo. Se entendera que la disposicion 10 de guia y apoyo posterior puede ser desplazada
correspondientemente en la direccion longitudinal del bastidor 2, por ejemplo, desplazando la estructura 6 de
bastidor superior.

Cuando el bastidor 2 ha sido cerrado y las disposiciones de apoyo se han puesto en contacto con la pala 52 del
rotor, el dispositivo 1 se puede bajar y/o levantar ahora a lo largo de la pala 54 del rotor, tal como se muestra en la
Figura 5 por medio de los medios 20 y 22 de elevacion y las lineas, cables o alambres 56, y la géndola 40 puede ser
desplazada a lo largo de la pista 5 a esencialmente cualquier posicion en la pala del rotor. Durante estas
operaciones, el dispositivo estara apoyado y sera guiado sélo por la pala del rotor.

Cuando el trabajo necesario ha sido realizado en la pala 4 del rotor, el dispositivo 1 se llevara a la posicion mostrada
en la Figura 4 antes de que se establezca de nuevo el apoyo de la torre, el bastidor 2 se abre de nuevo, etc., y el
dispositivo es bajado.

La disposicion 8 de guia y apoyo frontal y la disposicion 10 de guia y apoyo posterior sirven para posicionar el
dispositivo en relacion a la pala del rotor y, en particular, sirven para apoyarse contra la pala del rotor en regiones en
las que la pala del rotor tiene una solidez, resistencia y robustez adecuadas, por ejemplo, en las regiones en o cerca
del borde frontal de la pala del rotor y en o cerca del borde posterior de la pala del rotor.

A partir de esta explicaciéon simplificada del uso del dispositivo 1, se entendera que la disposicién 10 de guia y apoyo
posterior tendra que desplazarse en la direccién longitudinal del dispositivo con el fin de mantener el contacto con la
region especifica en el borde posterior de la pala del rotor. Sin embargo, la disposicidén de guia y apoyo frontal puede
estar configurada también para ser desplazable en la direccién longitudinal del dispositivo.

El dispositivo 1 seguin esta realizacion se explicara adicionalmente con referencia a las Figuras 6, 7 y 8, que
corresponden a la Figura 1, pero en las que el dispositivo se observa desde arriba, desde el extremo y desde el
lateral, respectivamente.

Tal como se muestra en la Figura 6, en la que el dispositivo 1 se observa desde arriba, el bastidor 2 segun esta
realizacion tiene sustancialmente una forma de U, con la disposicion 8 de guia y apoyo frontal situada en el extremo
abierto. Esta disposiciéon 8 de guia y apoyo frontal comprende dos brazos 8a y 8b de apoyo frontales, cada uno de
los cuales transporta los medios 12 de contacto frontales. Estos brazos 8a y 8b de apoyo frontales estan conectados
a cada uno de los lados del bastidor y pueden pivotar, por ejemplo, con el brazo 8a de apoyo frontal siendo capaz de
girar aproximadamente 90° hacia arriba, mientras que el brazo 8b de apoyo frontal es capaz de girar
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aproximadamente 90° hacia abajo, o viceversa, de manera que se abra el bastidor. Los medios 12 de contacto
frontales, tal como se muestra, pueden tener forma de correas o elementos similares relativamente anchos de
manera que cada una es transportada por dos rodillos o elementos similares.

Tal como se muestra también en la Figura 6, unos medios 22 de elevacion frontales estan colocados en el extremo
del bastidor 2 y dos medios 20 de elevacion posteriores estan colocados en el extremo del bastidor 2 orientado hacia
a la torre. Estos medios de elevacion actuan sobre alambres, cables o similares, que estan conectados, por ejemplo,
a la torre, la géndola o el cubo, y los medios de elevacién comprenden poleas o elementos similares para guiar los
alambres, cables o similares por encima de los medios de accionamiento, por ejemplo, los motores de los medios 20
y 22 de elevacion. Para dos de los medios de elevacion mostrados en la Figura 6, las poleas se colocan
esencialmente por encima de los medios de accionamiento respectivos, pero para uno de los medios 20 de elevacion
posteriores hay dispuesto un brazo 60 guia de linea con las respectivas poleas 61, tal como se muestra, de manera
que la linea o cable respectivo apoya efectivamente el dispositivo en un punto al lateral del dispositivo. De esta
manera, se observara que los tres alambres, cables o lineas operados por los medios de elevacion soportan el
dispositivo en una disposicion triangular, de manera que también se asegura que el dispositivo cuelga en una
manera bien equilibrada, por ejemplo, debido al hecho de que el centro de gravedad esta completamente en el
interior del triangulo definido por los tres puntos de apoyo.

Tal como se muestra también en la Figura 6, la disposicion 16 de apoyo de torre comprende dos brazos 70 y 72 de
apoyo de torre, transportando cada uno una o mas ruedas 74 y 76 de apoyo de torre. Los brazos 70 y 72 de apoyo
de torre son ajustables individualmente, de manera que, por ejemplo, la distancia desde el bastidor 2 del dispositivo 1
y las ruedas 74 y 76 de apoyo de torre puede ajustarse, de manera que el dispositivo pueda ser alejado de la torre.
Ademas, debido a que los brazos 70 y 72 de apoyo de torre son ajustables individualmente, el angulo del dispositivo
1 en relacion a la torre puede ser controlado, lo que puede servir, por ejemplo, para posicionar el dispositivo en
relacion a la pala del rotor, por ejemplo, antes de la transferencia del dispositivo a la pala del rotor.

La Figura 7 muestra el dispositivo 1 desde el extremo, es decir, desde el extremo orientado hacia la torre, donde el
dispositivo se muestra con dos géndolas 40, cada una transportada por un carro 30. Los carros 30 pueden
desplazarse a lo largo de la pista 5, que puede extenderse a lo largo de la longitud de la estructura de bastidor
inferior, y tal como se muestra, las dos goéndolas pueden estar situadas a cada lado del dispositivo, pero pueden
funcionar también en el mismo lado. Pueden ser operadas de manera independiente, por ejemplo, por las personas
respectivas situadas en las gondolas, pero también pueden ser operadas en una configuraciéon maestro-esclavo.

El brazo 60 guia de linea con las poleas 61 respectivas, descrito en relacion con la Figura 6, se muestra también en
la Figura 7. Se entendera que las lineas o cables son conducidos a través de una pluralidad de poleas a los medios
de accionamiento de los medios 20 de elevacion, desde donde las lineas o cables son conducidos hacia el suelo.
Debido a que los medios de elevacién trepan y bajan por las lineas o cables, las lineas o cables se extienden hasta
el nivel del suelo. Lo mismo se aplica para los medios 22 de elevacion frontales, y el cable o la linea desde los
mismos pueden ser conducidos, preferiblemente, a lo largo del bastidor al extremo posterior del dispositivo, donde el
cable o la linea son llevados a nivel del suelo. De esta manera, todos estos cables o lineas pueden colgar desde el
dispositivo en un lugar donde no interferiran en la trayectoria, por ejemplo, de las géndolas 30 que se desplazan bajo
el bastidor del dispositivo. En este sentido, cabe sefialar que cada uno de los medios 20 y 22 de elevacién puede
operar dos cables o lineas, siendo uno de ellos una linea, cable o alambre de seguridad. Ademas, se observa que
cada uno de los medios 20 y 22 de elevacion puede estar equipado con un dispositivo de seguridad en forma de un
freno de emergencia, por ejemplo, un dispositivo de seguridad que realiza un frenado en caso de que se exceda un
limite de velocidad predeterminado.

La Figura 7 muestra también la disposicion 10 de guia y apoyo posterior que tiene los medios 14 de contacto
posteriores, que son transportados por los brazos 80 de apoyo posteriores que son accionados, de manera pivotable,
por ejemplo, por los actuadores 82. En las ubicaciones de pivote, hay colocados sensores de pivote, por ejemplo,
células de pesaje (no mostradas) para medir la fuerza transferida a la pala del rotor, por ejemplo, que corresponde a
la carga con la que la pala del rotor se ve influida por los medios 14 de contacto. Las sefiales medidas se usan para
controlar el dispositivo, por ejemplo, el angulo de los brazos de apoyo posteriores, por ejemplo, con el fin de
mantener la carga dentro de limites predeterminados y, en particular, para conseguir que el dispositivo se apoye por
medio de los dos medios 14 de contacto posteriores.

Ademas, en la Figura 7 se muestra que la disposicién 10 de guia y apoyo posterior puede estar equipada con medios
de deteccidn para detectar la posicion en relacion al borde posterior de la pala del rotor, cuyos medios de deteccion
pueden proporcionar sefiales de entrada para un sistema de control con el fin de ajustar la posicién de la disposicion
10 de guia y apoyo posterior en la direccién longitudinal del dispositivo 1, por ejemplo, moviendo la disposicion 10 de
guia y apoyo posterior hacia atras o hacia adelante a lo largo de la estructura 6 de bastidor superior. Tal como se
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muestra, dichos medios de deteccién pueden comprender un sensor o una fuente de luz 84 colocado en un brazo 80
de apoyo posterior, cuyo sensor o fuente de luz 84 en combinacion con una unidad correspondiente colocada en el
otro lado de la disposicién 10 de guia y apoyo posterior pueden proporcionar informacién relacionada con la posicion
del borde posterior de la pala del rotor. Por ejemplo, una fuente de luz, por ejemplo, una fuente de luz laser, puede
cooperar, por ejemplo, con tres foto-sensores colocados horizontalmente. En caso de que ninguno de los sensores
detecte la luz o todos los sensores detecten la luz, la disposicién 10 de guia y apoyo posterior no esta en una
posicion en la que los medios 14 de contacto posteriores estan en una posicidon correspondiente a las regiones
deseadas de la pala del rotor. Si uno o dos sensores detectan la luz, sin embargo, y el otro o los otros no, la
disposicion 10 de guia y apoyo posterior esta en una posicion deseada. Dependiendo de las circunstancias y de los
resultados, la disposicion 10 de guia y apoyo posterior se puede ajustar apropiadamente. Se entendera que dos (o
mas) de dichas disposiciones pueden ser colocadas en la disposicion 10 de guia y apoyo posterior, por ejemplo, con
sensores a cada lado de la disposicion 10 de guia y apoyo posterior y con fuentes de luz correspondientes en cada
uno de los brazos 80 de apoyo posteriores.

Se entendera que, asimismo, una disposicion de sensores, por ejemplo, una disposicién de sensores Opticos, puede
estar situada en el extremo del bastidor 2, donde esta colocada la disposicidon de guia y apoyo frontal. De esta
manera, es posible detectar cuando una pala del rotor entra en el bastidor, es decir, el borde posterior de la pala del
rotor, y, posteriormente, puede detectarse cuando la pala del rotor ha entrado completamente, es decir, cuando se
detecta el borde frontal de la pala del rotor, después de lo cual los brazos 8a y 8b de apoyo delanteros pueden ser
cerrados.

En la Figura 8, el dispositivo mostrado en la Figura 1 se observa desde el lateral. De esta manera, se muestra el
dispositivo que comprende la estructura 4 de bastidor inferior con la pista 5 y la estructura 6 de bastidor superior. Dos
gondolas 40 son transportadas por los carros 30, que pueden desplazarse a lo largo de la pista 5, tal como se ha
descrito anteriormente. La estructura 6 de bastidor superior transporta la disposicién 10 de guia y apoyo posterior,
que puede ser desplazada hacia atras y hacia adelante, tal como se indica. Ademas de los medios 84 de deteccion
descritos anteriormente con relacion a la Figura 7, aqui se muestra que el homdlogo correspondiente esta ubicado
en el lado opuesto de la disposicion 10 de guia y apoyo posterior en forma de un sensor o una fuente de luz 86. Se
entendera que, preferiblemente, pueden usarse dos de dichas disposiciones de sensores, una para cada brazo 80 de
apoyo posterior, de manera que se realiza una deteccion en cada lado.

Se entendera que los medios 12 de contacto frontales, asi como los medios 14 de contacto posteriores estaran
conectados a sus brazos de apoyo respectivos de manera que permitan un movimiento, por ejemplo, con el fin de
adaptarse al angulo real de la superficie de la pala del rotor.

Tal como se comprendera, los medios 12 de contacto frontales y los medios 14 de contacto posteriores serviran para
el propdsito de apoyar el dispositivo contra la superficie de la pala del rotor, también mientras el dispositivo se
desplaza hacia arriba y hacia abajo en la pala del rotor. De esta manera, deben ser disefiados con una superficie que
tiene una caracteristica de friccion adecuada, por ejemplo, una friccién pequefia, de manera que el dispositivo pueda
ser subido y bajado, de manera conveniente, a lo largo de una pala del rotor sin someter la superficie de la pala del
rotor a ningun dafio, estrés o carga indebidos. Ademas, en particular en lo que respecta a los medios 14 de contacto
posteriores, deberan desplazarse en la direccion longitudinal de la pala del rotor, asi como en la direccion
transversal. Segun una realizacion preferible de la invencion, los medios 14 de contacto posteriores pueden tener
forma de cepillos, por ejemplo, cepillos o cerdas industriales, que pueden transferir la carga de la pala del rotor en un
area suficientemente grande, reduciendo, de esta manera, la carga por area, lo cual tiene la ventaja de que pueden
ser desplazados a través de la superficie en cualquier direccion, es decir, omnidireccionalmente.

Con relacién a los medios 12 de contacto frontales, pueden usarse, preferiblemente, correas, tambores, rodillos o
elementos similares, que tienen la ventaja, en relacion al borde frontal relativamente ancho y redondeado, de que
pueden desplazarse a través de la superficie incluso cuando no se trata de un movimiento estrictamente lineal y que
pueden distribuir la carga sobre un area relativamente grande. Ademas, obsérvese que estas correas, tambores,
rodillos o elementos similares pueden estar provistos de una fila de sensores, por ejemplo, sensores de contacto,
sensores de presion, con el fin de detectar si se ha hecho contacto o no y/o si se mantiene o no el contacto con la
pala del rotor.

Ahora, se explicara, con mas detalle, la funcién del dispositivo 1. Tal como se ha explicado anteriormente, cuando el
dispositivo es subido a lo largo de la torre del aerogenerador, preferiblemente con la disposicion 16 de apoyo de torre
apoyando el dispositivo 1 contra la torre, la disposicion 8 de guia y apoyo frontal esta siendo abierta, por ejemplo,
girando los brazos 8a y 8b de apoyo frontales, con el fin de recibir la pala del rotor. Esto puede producirse, por
ejemplo, cuando el dispositivo esta siendo subido a lo largo de la torre. Ademas, la disposicion 10 de guia y apoyo
posterior ha sido desplazada hacia el extremo abierto del bastidor, y los medios 14 de contacto posteriores han sido
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desplazados a una posicion exterior, de manera que el borde posterior de la pala del rotor es libre para entrar en el
espacio interior del bastidor. Cuando esto sucede, se detectara por medio de sensores, por ejemplo, los sensores
opticos indicados anteriormente colocados en el extremo abierto del bastidor 2 y/o en la disposicién 10 de guia y
apoyo posterior, y los medios 14 de contacto posteriores seran desplazados hacia la superficie de la pala del rotor,
hasta que entren en contacto con la superficie de la pala del rotor en una regiéon predeterminada cerca del borde.
Conforme la pala del rotor entra en el bastidor abierto, conforme el dispositivo es subido adicionalmente, la
disposicion 10 de guia y apoyo posterior es desplazada hacia la torre, controlada por el sistema de control en base a
las entradas de los sensores, con el fin de tener los medios 14 de contacto posteriores apoyados contra la pala del
rotor en la regién predeterminada cerca del borde posterior.

El dispositivo puede ser desplazado hacia la pala del rotor por la disposicién 16 de apoyo de torre, por ejemplo, los
brazos 70 y 72 de apoyo de torre, por ejemplo, cuando el dispositivo esta a una altura adecuada, donde la distancia
a la pala del rotor es conveniente, por ejemplo, en vista de la distancia hasta el borde frontal de la pala del rotor y/o el
borde posterior de la pala del rotor, por ejemplo en o cerca de la posicion conocida normalmente como "cuerda
maxima", y/o donde la distancia al borde frontal de la pala del rotor es minima o al menos suficientemente pequefa.
El desplazamiento hacia arriba se detiene y los brazos 70 y 72 de apoyo de torre son controlados para empujar el
bastidor abierto mas cerca de la pala del rotor, hasta que la disposiciéon 8 de guia y apoyo frontal pueda ser cerrada
de nuevo. A continuacion, los brazos 70 y 72 de apoyo de torre pueden ser retraidos, de manera que ahora el
dispositivo 1 se apoyara contra la pala del rotor por medio de la disposicién 8 de guia y apoyo frontal.

En este modo operativo, la disposiciéon 10 de guia y apoyo posterior sera desplazada hacia atras y hacia adelante en
el bastidor en correspondencia con la anchura variable de la pala del rotor, tal como se ha explicado anteriormente.

Tal como se ha explicado también anteriormente, la disposicion 16 de apoyo de torre puede ser usada ademas para
controlar la posicidon angular del dispositivo en relacién a la torre, que puede ser usada, por ejemplo, en condiciones
de viento para "atrapar" la pala del rotor, cuando el dispositivo esta siendo subido a lo largo de la torre del
aerogenerador.

Se entendera que puede usarse una disposicién 16 de apoyo de torre que comprende mas de dos ruedas, por
ejemplo, con el fin de aumentar la estabilidad. De esta manera, esta o estas configuraciones de ruedas pueden
extenderse a lo largo de una parte mayor del perimetro de la torre del aerogenerador.

Las Figuras 9a y 9b muestran, en vistas ampliadas, una realizacion de un carro 30, observado desde el extremo y en
una vista en perspectiva, respectivamente. En la parte superior, hay provistos medios 32 para agarrar las bridas
horizontales de la pista 5 y/o la estructura 4 de bastidor inferior. Ademas, se muestra que hay una ranura 34 provista
para alojar un nervio debajo de la pista 5. Unos medios 37 de accionamiento, tales como un motor eléctrico, pueden
transferir la energia de accionamiento al nervio y/o a las bridas de la pista 5. Preferiblemente, el carro 30 puede
comprender dos partes 30a y 30b (Figura 9b), que estan conectadas de manera que puedan girar una con relacién a
la otra, de manera que el carro 30 puede seguir el radio de giro relativamente pequefio de la pista y de esta manera,
el carro 30 puede transportar, por ejemplo, el peso de la géndola 40 con una persona y una herramienta, piezas de
repuesto, etc.

El carro 30 comprende una tapa 36 de conexion para establecer la conexion, por ejemplo con una géndola 40. La
tapa 36 de conexién puede ser controlada alrededor de su propio eje y puede ser controlada para girar en relacion al
carro 30, ya que esta conectada al carro por medio de un brazo 35 horizontal (Figura 9b), que puede girar en relacion
al carro.

La Figura 10 muestra una goéndola 40 o plataforma de trabajo correspondiente para su uso en conexion con el
dispositivo 1, por ejemplo, para ser conectada a un carro 30 situado en la pista 5. Con el fin de que sea conectada a
la tapa 36 de conexion del carro 30, la gondola esta provista de una parte 42 de conexion correspondiente. La
gondola puede tener forma de jaula abierta de tubos de aluminio, posiblemente, con defensas para prevenir que la
gondola dafie la pala del aerogenerador que estd siendo inspeccionada, en la que se estd realizando un
mantenimiento o una reparacion, etc.

La jaula puede alojar una, dos o incluso mas personas. La géndola comprende un panel de control o elemento
similar (no mostrado), que permite a la persona o personas usar la géndola para desplazar la géndola alrededor de la
pala del aerogenerador y subir y/o bajar el dispositivo junto con la géndola en relacién a la pala. Los movimientos de
la géndola hacia arriba y hacia abajo pueden ser proporcionados, por ejemplo, mediante el uso de una palanca de
mando. Ademas, pueden proporcionarse instalaciones adicionales para los equipos de reparacion, etc. Debido a las
caracteristicas del carro 30, la gondola 40 esta suspendida de manera excéntrica, lo que, tal como se ha explicado
anteriormente, proporciona la posibilidad de que la posicién de la géndola pueda ser ajustada cuando se hace girar
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la suspension. La rotacion puede ser controlada, por ejemplo, mediante un panel de control o una palanca de mando.
Esto es de particular importancia cuando se usa un bastidor cuando la pista no se extiende a lo largo de todo el
perimetro de la pala del rotor. Sera evidente para una persona con conocimientos en la materia que la suspension
puede ser disefiada de diversas maneras diferentes a la mostrada en la Figura 9. Esencialmente, se consigue un
movimiento horizontal de la géndola 40. Ademas, se entendera que un objeto, en general, por ejemplo, un robot, una
herramienta, un aparato, etc., que esta soportado por el dispositivo 1, puede ser operado de manera correspondiente
a lo que se ha explicado anteriormente para la géndola 40.

En relacion a las Figuras 1, 6, 7 y 8, los medios 12 de contacto frontales y los medios 14 de contacto posteriores se
han descrito de manera general, aunque se ha indicado que los medios 14 de contacto posteriores pueden
comprender, preferiblemente, medios de cepillo, por ejemplo, cepillos industriales, y que los medios 12 de contacto
frontales pueden comprender, preferiblemente, correas, tambores, rodillos o elementos similares. Tal como se ha
indicado, los medios de contacto estan adaptados para transferir una carga a la pala del rotor de manera que la pala
del rotor no resulte dafada, de manera que los medios de contacto puedan ser desplazados a lo largo de la
superficie con solo una friccion pequefia y puedan desplazarse no soélo linealmente, sino que puedan desplazarse
con el fin de adaptarse al requisito de que deben seguirse las regiones indicadas anteriormente, es decir,
desplazarse de manera omnidireccional.

A continuacion, estos medios de contacto y otros medios para su uso como medios de contacto se describiran con
referencia a las Figuras 11 - 27.

En la Figura 11 se muestran, en una vista lateral, unos medios 101 de contacto de cepillo. Tal como se muestra, los
medios 101 de contacto de cepillo comprenden una parte 102 base que transporta una pluralidad de cerdas 103, tal
como se ha indicado, por ejemplo, cerdas industriales, por ejemplo, para fines de transporte. Los medios 101 de
contacto de cepillo tienen la ventaja de que las cerdas se adaptan a la superficie de la pala del rotor, que las cerdas
contactan con la pala del rotor en un gran nimero de posiciones, que la friccion es relativamente baja, que las cerdas
no estan orientadas y pueden moverse en cualquier direccion, es decir, omnidireccionalmente, y que las cerdas, en
general, son suaves para la superficie, de manera que pueden evitarse dafios, arafiazos y abrasiones debidos a la
carga. El tamafio de la parte 102 base y/o el nimero de cerdas 103 pueden ser disefiados teniendo en cuenta la
carga que tiene que ser transferida.

En la Figura 12 se ilustra que una pluralidad de dichos medios 101 de contacto de cepillo pueden combinarse para
formar unos medios 105 de contacto unificados. Los medios 101 de contacto de cepillo individuales pueden estar
conectados entre si de una manera rigida pero, preferentemente, estan conectados entre si en al menos una manera
elastica y flexible.

En la Figura 13 se ilustra como una pluralidad de medios 101 de contacto de cepillo pueden combinarse para formar
unos medios 106 de contacto que pueden adaptarse a la superficie debido a que tienen un nimero de portadores
107 y 108 conectados entre si, de manera pivotable, y a los medios 101 de contacto de cepillo.

La Figura 14 ilustra, en una vista lateral, unos medios 110 de contacto adicionales. Estos medios 110 de contacto
comprenden una parte 111 base con una entrada 113, por ejemplo, para aire comprimido, y que tiene una camara
112 de aire que tiene salidas (no mostradas) orientadas hacia abajo, por ejemplo, una pluralidad de orificios, ranuras
o similares, o salidas de aire en cualquier forma adecuada para el establecimiento de un cojin de aire hacia la
superficie de la pala del rotor, de manera que puede conseguirse un movimiento omnidireccional.

Ademas, puede usarse también un contacto liquido a la superficie de la pala del rotor para establecer unos medios
de contacto moéviles omnidireccionalmente.

Tal como se muestra en la Figura 15, una pluralidad de dichos medios de contacto con colchén de aire pueden
combinarse para formar unos medios 115 de contacto unificados en una manera que se corresponde con lo que se
ha explicado anteriormente en relacion a las Figuras 12 y 13.

Ademas, las Figuras 16 y 17 muestran una realizacion adicional de unos medios 120 de contacto, observados desde
el lateral y desde el extremo, respectivamente, en los que una pluralidad de medios 110 de contacto modulares se
combinan de una manera flexible. Aqui, un numero de portadores 121, 122 y 123 estan conectados entre si, de
manera pivotable, y a los medios 110 de contacto de cepillo, por ejemplo, de manera que se obtiene el movimiento
pivotable en relacién a una pluralidad de ejes, incluyendo ejes que son perpendiculares entre si. De esta manera, los
medios de contacto pueden adaptarse a la curvatura de la superficie en dos direcciones.

Con relacion a los medios 12 de contacto frontales que se han ilustrado en las Figuras 1, 6, 7 y 8 como medios de
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correas, en los que la direccidon de la correa se corresponde esencialmente con el eje de la pala del rotor, a
continuacion, se ilustraran otras realizaciones con referencia a las Figuras 18 - 25.

En la Figura 18 se muestra, de manera esquematica, una vista en seccion transversal de una pala 54 del rotor, junto
con dos medios 130 de contactos frontales mostrados también esquematicamente. Cada uno de estos comprende
uno dos tambores 132 o elementos similares colocados con sus ejes esencialmente en paralelo con la pala del rotor
o con sdlo una pequefia diferencia angular. En estos tambores 132 o elementos similares, se coloca un elemento
131 de tipo de correa, que puede moverse alrededor de los tambores 132 o elementos similares, por ejemplo,
efectuando un movimiento en la direccion transversal de la pala 54 del rotor. Esta disposicion se ilustra también de
manera esquematica en la Figura 19 en una vista en perspectiva de una parte de la pala del rotor y los medios 130
de contacto frontales. Tal como se muestra aqui, el elemento 131 de tipo de correa puede comprender elementos
135, que pueden causar un movimiento en la direccién longitudinal de la pala del rotor y que se describirdn mas
adelante.

La Figura 22 ilustra dicho un elemento 131 de tipo correa, en el que un par de elementos 137 flexibles, por ejemplo,
cadenas o similares, transporta una pluralidad de elementos 136 rodillo, comprendiendo cada uno de ellos un
numero de rodillos 138, tal como se muestra también en las Figuras 23 y 25. La Figura 24 muestra dicho un rodillo
138 que comprende un rodillo exterior transportado por medios 139 de cojinete.

Una realizacion alternativa de dicho un elemento 131 de tipo correa se ilustra en la Figura 21, en la que se muestra
que el elemento 131 de tipo correa puede comprender una pluralidad de elementos 141 flexibles, por ejemplo,
alambres, cadenas, etc., que se extienden alrededor de los tambores 132 o elementos similares y cada uno
transporta una pluralidad de rodillos 142, tal como se muestra también en la Figura 20, en la que se muestra una
pequefa parte de un elemento 141 flexible con dos rodillos 142. De esta manera, se entendera que dicha una
disposicion servira para realizar un movimiento en la direccién longitudinal de la pala del rotor debido a los rodillos
142 y servira también para realizar un movimiento en la direccion transversal de la pala del rotor, ya que los
elementos 141 flexibles pueden ser desplazados en esta direccién, transportados por los tambores 132 o elementos
similares.

En la Figura 26 se muestran, de manera esquematica, en una vista en seccion transversal, una pala 54 del rotor y
dos medios 130 de contacto. En esta vista, cada uno de los medios 130 de contacto frontales comprende cinco
tambores, rodillos o elementos similares colocados con sus ejes esencialmente en una direccién tangencial con
respecto a la pala del rotor. Los tambores, rodillos o elementos similares estaran en contacto con la pala del rotor y
serviran para realizar un movimiento en la direccion longitudinal de la pala del rotor. La Figura 27 ilustra los medios
130 de contacto frontales en la Figura 26 como un casete. El casete que transporta los tambores, rodillos o
elementos similares puede ser pivotado arbitrariamente y servird, de esta manera, para realizar un movimiento en la
direccidn transversal de la pala del rotor. A pesar de que el casete se muestra con cinco tambores, rodillos o
elementos similares, el niumero de tambores, rodillos o similares puede ser mayor o menor. La longitud de los
tambores, rodillos o elementos similares y la distancia entre los tambores puede seleccionarse también de manera
qgue sean diferentes.

Se entendera que son posibles otras realizaciones, variaciones, etc., cuando se disefian dichos medios de contacto y
que sus combinaciones también son posibles.

Ahora, se explicara, con mas detalle, un dispositivo segin una realizacién de la invencion y el uso del mismo, con
referencia a las Figuras 28 a 47, en las que el uso de un dispositivo 1 se ejemplifica en conexiéon con un
aerogenerador con base en tierra. Se entendera, sin embargo, que el dispositivo puede ser usado de una manera
similar en relacién a aerogeneradores maritimos.

En la Figura 28 se muestra que el dispositivo es transportado a la ubicacion del aerogenerador, tal como se indica
mediante la torre 52 por medio de un remolque 140. Se entendera que, en su lugar, puede usarse un camion u otro
tipo de vehiculo. Tal como se muestra en la Figura 29, el remolque 140 se abre y la cubierta 142 es desplazada
hacia un extremo del remolque 140, de manera que el dispositivo 1 estara inmediatamente disponible para los
preparativos necesarios, tal como se explicara a continuacion.

Las lineas 56, cables, alambres o elementos similares necesarios, que han sido conectados, por ejemplo, a la parte
superior de la torre 52, estan conectadas a los medios 20 y 22 de elevacién respectivos y, tal como se muestra en la
Figura 31, una linea, cable o elemento similar 144 esta conectada desde un cabrestante 146 o elemento similar, que
esta colocado en el remolque 140, al dispositivo 1. Esta linea 144 y el cabrestante 146 sirven para controlar la
posicién del dispositivo 1, mientras los medios 20 y 22 de elevacién son controlados para levantar ligeramente el
dispositivo 1, tal como se indica en la Figura 31, de manera que el dispositivo puede ser llevado a una posicion cerca
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de la torre 52, donde colgara de las lineas, cables o elementos similares 56. Aqui, la disposiciéon de apoyo de la torre
puede iniciar su funcionamiento, por ejemplo, estableciendo un apoyo contra la torre por medio, por ejemplo, de
brazos de apoyo de la torre, cuyo brazo 72 se muestra en la Figura 31. Cabe sefalar que el control del dispositivo 1
y los elementos de elevacién, cabrestantes, medios de elevacion, etc., asociados puede realizarse usando
dispositivos de control remoto y/o dispositivos de control situados en el dispositivo y/o en el remolque o en cualquier
otro lugar adecuado.

Tal como se muestra en la Figura 32, ahora, el remolque puede ser retirado, de manera que sera posible tener el
dispositivo preparado para funcionar, por ejemplo, bajando la plataforma 40 de trabajo desde el sitio de
almacenamiento y conectando las plataformas 40 de trabajo al dispositivo 1, por ejemplo, a los carros 30, que estan
montados en la pista 5 del bastidor 4 auxiliar inferior, tal como se indica en la Figura 33. Tal como se muestra
también en la Figura 33, los brazos 80 de apoyo posteriores se mueven en el dispositivo 1 a una posicién cerca de la
torre y se levantan a sus posiciones operativas. Ademas, se observa que en un punto en el tiempo durante o
después de estos preparativos, el dispositivo puede ser controlado para realizar una nivelacion automatica, por
ejemplo, en base a sefales giroscépicas, y puede realizarse una calibraciéon de manera que la distancia cerca del
suelo puede tomarse como el nivel inicial.

Después de los preparativos necesarios, el trabajador o los trabajadores pueden entrar en las plataformas 40, tal
como se muestra en la Figura 34, conectar las lineas de seguridad y puede iniciarse el movimiento hacia arriba,
mientras el dispositivo 1 se apoya contra la torre 52. Durante el movimiento hacia arriba, el dispositivo se controla tal
como se ha indicado anteriormente, por ejemplo, con unos medios de elevacién que sirven como un maestro y los
demas como unidades esclavas, de manera que, por ejemplo, pueda mantenerse una posicion horizontal. Tal como
se muestra también en la Figura 34, todos los cables, alambres, lineas o elementos similares 56 son conducidos a
una posicion cerca de la torre 52, desde donde cuelgan hacia abajo unos juntos a los otros. Se observa que los
medios de elevacion pueden ser del tipo que trepan hacia arriba y hacia abajo por las lineas, por lo que las lineas
siempre se extenderan hacia abajo hasta el suelo. Por el contrario, si se usan medios de elevacién de tipo tambor,
las lineas pueden ser acumuladas, por ejemplo, en un tambor.

Tal como se ha explicado anteriormente y tal como se muestra en la Figura 35, cuando se alcanza una altura en la
que la pala 54 del rotor esta al alcance, la disposicion 8 de guia y apoyo frontal ha sido abierta, por ejemplo,
inclinando hacia abajo el brazo 8b de apoyo frontal e inclinando el otro brazo hacia arriba (no mostrado en la Figura
35). Ademas, la disposicion 10 de guia y apoyo posterior ha sido desplazada hacia delante, de manera que los
brazos 80 de apoyo posteriores con los medios 14 de contacto posteriores estan preparados para alojar la pala 54
del rotor. Por medio de las disposiciones de sensores, etc., descritas anteriormente, se detecta la posicion del borde
posterior de la pala 54 del rotor en relacion a la disposicion 10 de guia y apoyo posterior y los brazos 80 de apoyo
posteriores con los medios 14 de contacto posteriores son controlados en funcién de la misma, por ejemplo, con el
fin de que los medios 14 de contacto posteriores hagan contacto con las regiones deseadas de la pala del rotor.

Conforme el dispositivo 1 se desplaza hacia arriba tal como se muestra en la Figura 36, los brazos 80 de apoyo
posteriores con los medios 14 de contacto posteriores son desplazados hacia la torre 52 y la pala del rotor entra en
el espacio interior del bastidor 2. Tal como se muestra también en la Figura 34, la disposicién de apoyo de la torre,
por ejemplo, el brazo 72 de apoyo de la torre, puede empuijar el dispositivo adicionalmente hacia la pala 54 del rotor,
hasta que una disposicion de sensores en la disposicion 8 de guia y apoyo frontal detecta que la pala 54 del rotor
esta totalmente dentro del bastidor 2, después de lo cual el bastidor puede cerrarse, por ejemplo, el brazo 8a y 8b de
apoyo frontal con los medios 12 de contacto frontales pueden ser girados de nuevo a la posicidon cerrada, después
de lo cual se cierra el bastidor.

Ahora, la disposicion de apoyo de la torre puede ser retraida, después de lo cual el dispositivo 1 esta apoyado por
los medios 12 de contacto frontales y los medios 14 de contacto posteriores, mientras cuelga desde las cables,
alambres, lineas o elementos similares 56. Tal como se ha explicado anteriormente, cuando se desplazan hacia
arriba y hacia abajo por medio de los medios 20 y 22 de elevacion, los medios 12 de contacto frontales pueden ser
controlados ajustando el angulo de los brazos 8a y 8b de apoyo frontales con el fin de conseguir que la pala del rotor
esté apoyada contra ambos medios 12 de contacto frontales controlados, por ejemplo, por sensores colocados a lo
largo de los medios 12 de contacto frontales. Ademas, tal como se ha explicado también anteriormente, la posicion
de los medios 14 de contacto posteriores puede ser controlada por medio de la disposicion de sensores en la
disposicion de guia y apoyo posterior. Ademas, tal como se ha explicado también anteriormente, los brazos 80 de
apoyo posteriores pueden ser pivotados alejandose de o hacia la pala 54 del rotor con el fin de conseguir una
posicion deseada (lateral) del dispositivo 1 en relacion a la pala 54 del rotor y/o con el fin de conseguir una
distribucién uniforme o aceptable de la carga ejercida por los medios de contacto posteriores sobre la pala del rotor,
en base a la entrada, por ejemplo, desde los medidores de deformacion, las células de pesaje, etc. Anteriormente, se
han descrito otras disposiciones de control y disposiciones de sensores/detectores asociados.
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Tal como se muestra en las Figuras 37, 38, 39 y 41, ahora, el dispositivo 1 puede desplazarse hacia arriba y hacia
abajo de la pala 52 del rotor, mientras las plataformas 40 de trabajo, transportadas por los carros 30 sobre la pista 5,
pueden ser desplazadas a cualquier posicion deseada, permitiendo que la persona o las personas, por ejemplo,
realicen un trabajo, una inspeccion, etc., sobre cualquier parte de la pala 54 del rotor en cualquier lado de la pala del
rotor, incluso en la punta de la pala 54 del rotor, tal como se muestra en la Figura 41. Durante el movimiento, la
disposicion 10 de guia y apoyo posterior se controla en consecuencia.

Se observa que en la posicién mostrada, por ejemplo, en la Figura 41, es posible que una plataforma 40 de trabajo
no pueda pasar a lo largo de la parte de la pista cerca de la torre, ya que el peso de la plataforma de trabajo y la
persona en la misma pueden crear un desequilibrio no deseado en relacion al apoyo establecido en la pala del rotor.
El sistema de control del dispositivo 1 puede prohibir automaticamente que una plataforma de trabajo sea
desplazada de una manera tan indeseada, por ejemplo, prohibiendo ciertos movimientos para ciertas posiciones de
la disposicion 10 de guia y apoyo posterior. Por ejemplo, cuando tal como se muestra en la Figura 41, ambas
plataformas 40 estan posicionadas en el mismo lado de la pala 54 del rotor, es posible que una de las plataformas 40
de trabajo no pueda pasar a lo largo de la pista 5 al otro lado, antes de que el dispositivo 1 haya sido movido hacia
arriba a una posicién donde los medios 14 de contacto posteriores han sido desplazados adicionalmente hacia la
torre.

Esto se ilustra también en la Figura 40, donde el dispositivo 1 se muestra desde arriba.

Cuando se ha realizado el trabajo, la inspeccion, etc., tal como se muestra en la Figura 42, el dispositivo 1 es llevado
a un nivel, por ejemplo, el nivel de "cuerda maxima” o cualquier otro nivel adecuado en el que la disposiciéon de
apoyo de la torre, por ejemplo, los brazos 70 y 72 de apoyo de torre, podra apoyarse contra la torre 52, después de
lo cual los brazos 8a y 8b de contacto posteriores pueden ser girados, por ejemplo, 90° en diferentes direcciones, de
manera que se abre el bastidor del dispositivo. Ahora, el dispositivo esta habilitado para ser desplazado hacia abajo
y/o la disposicion de apoyo de la torre se retrae de manera controlable, permitiendo que el dispositivo 1 se acerque a
la torre 52, tal como se muestra en la Figura 43. Durante esta operacién, la disposicién 10 de guia y apoyo posterior
es controlada para mantener el contacto deseado con las regiones indicadas anteriormente de la pala 54 del rotor,
hasta que la disposiciéon 10 de guia y apoyo posterior se encuentra en su posicion extrema, tal como se muestra en
la Figura 43. Aqui, el dispositivo estara apoyado totalmente por la disposicion de apoyo de la torre, hasta que haya
alcanzado una posicién cerca del suelo, tal como se muestra en la Figura 44. Tal como se ha indicado
anteriormente, el sistema de control del dispositivo esta equipado con un sistema de seguridad, el cual limitara la
velocidad de los medios de elevacion, cuando se ha alcanzado un cierto nivel con el fin de evitar una colision con el
suelo (o cualquier otro objeto).

Si las otras palas del rotor deben ser inspeccionadas, reparadas, etc., el dispositivo 1 es mantenido en la posicion
mostrada en la Figura 44 (o en una posicion mas alta), hasta que el rotor ha sido movido suficientemente para que la
siguiente pala del rotor esté apuntando hacia abajo, el rotor es parado y bloqueado, después de lo cual el dispositivo
puede ser desplazado hacia arriba de nuevo a lo largo de la torre 52, etc.

En la Figura 45, se muestra que el dispositivo ha sido detenido cerca del suelo, donde el dispositivo esta siendo
preparado para ser colocado de nuevo en el remolque 140, por ejemplo, retirando las plataformas 40 de trabajo y
colocandolas en una ubicacién de transporte, tal como se muestra en la Figura 46, extendiendo hacia abajo los
brazos 80 de apoyo, etc.

Tal como se muestra en la Figura 47, el remolque 140 es desplazado a una posicion adecuada, la linea, el cable o
alambre 144 es conectada al dispositivo 1, y mediante el control combinado del cabrestante 146 y los medios 20 y 22
de elevacion, el dispositivo puede ser desplazado y colocado sobre el remolque 140, donde se retiran las lineas,
cables, alambres o elementos similares, etc. 56, se cierra la cubierta 142 del remolque, etc., después de lo cual el
dispositivo puede ser transportado a otro aerogenerador para un trabajo adicional.

Ademas, se observa que el funcionamiento del dispositivo 1 se ha explicado, principalmente, en relaciéon a una o mas
plataformas de trabajo, géndolas o elementos similares, donde estos son usados por uno o0 mas trabajadores y son
controlados por éstos. Sin embargo, se entendera que el control puede ser realizado también, por ejemplo, a nivel
del suelo y que, por ejemplo, una persona en una plataforma maestra puede controlar el funcionamiento de una
plataforma esclava o una unidad esclava que, por ejemplo, puede realizar un trabajo de una manera mas o menos
automatizada. Ademas, se entendera que el dispositivo 1 puede funcionar de una manera automatizada o semi-
automatizada, por ejemplo, sin ninguna persona situada en el dispositivo. De esta manera, los uno o mas objetos
transportados por el dispositivo en su pista pueden ser, de esta manera, unidades operativas disefiadas para realizar
una operacion de trabajo, controladas posiblemente desde el nivel del suelo y controladas por un sistema de control,
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que recibe la entrada, por ejemplo, desde sensores, sistemas de vision, etc., que seran evidentes para una persona
con conocimientos en el campo de la robdtica, automatizacion, etc.

Ademas, se observa que el dispositivo descrito anteriormente, ademas de los medios de elevacion, etc., comprende
una serie de actuadores, motores, etc., y que estos pueden estar disefiados de numerosas maneras y segun la
practica en el campo pertinente. De esta manera, estos pueden ser disefiados como medios accionados neumatica o
hidraulicamente y, ademas, pueden estar disefiados como medios accionados eléctrica/electrénicamente, que seran
evidentes para una persona con conocimientos en la materia.

Ademas, preferiblemente, tal como se ha indicado anteriormente, el control del dispositivo puede realizarse mediante
un control remoto y, en este sentido, se observa que puede usarse ampliamente una comunicacién inalambrica para
el sistema de control, también en relacion a la transmision de las sefiales de los sensores, sefales medidas, sefiales
de control, etc., que estan siendo comunicadas entre las unidades y los elementos respectivos del dispositivo y las
unidades ubicadas, por ejemplo, a nivel del suelo, a nivel del aerogenerador, etc.

Lista de referencias

1 Dispositivo para permitir el acceso a un aerogenerador
2 Bastidor

4 Estructura de bastidor inferior

5 Pista

6 Estructura de bastidor superior

8 Disposicién de guia y apoyo frontal
8a, 8b Brazos de apoyo frontales

10 Disposicién de guia y apoyo posterior
12 Medios de contacto frontales

14 Medios de contacto posteriores
16 Apoyo de torre

20 Medios de elevacién posteriores
22 Medios de elevacion frontales

30 Carro

30a, 30b Partes de carro

32 Medios de agarre

34 Ranura

35 Brazo horizontal

36 Tapa de conexion

37 Medios de accionamiento

40 Gondola

42 Parte de conexién

52 Torre del aerogenerador

74,76 Ruedas de apoyo de la torre

53 Gondola

54 Rotor

56 Lineas, cables o alambres

60 Brazo de guia de linea

61 Polea en el brazo de guia de linea
70,72 Brazos de apoyo de la torre

80 Brazos de apoyo posteriores

82 Actuadores

84 Medios de deteccion

90 Cabina para equipos, sistemas de control, etc.
101 Medios de contacto de cepillo

102 Parte base

103 Cerdas

105 Medios de contactos unificados
106 Medios de contacto

107, 108 Portadores

110 Medios de contacto neumaticos
111 Parte base

112 Camara de aire

113 Entrada de aire

115, 120 Medios de contacto unificados
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130
131
132
135
137, 141
138, 142
139
140
142
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Portadores

Medios de contacto frontales
Elementos de tipo correa
Tambores o similares
Elementos movibles
Elementos flexibles
Rodillos

Medios de cojinete
Remolque

Cubierta para el remolque
Linea, cable o similar
Cabrestante
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REIVINDICACIONES

1. Un dispositivo para permitir el acceso a una pala (54) del rotor de un aerogenerador, estando adaptado dicho
dispositivo para ser desplazado en la direccion longitudinal de la pala del rotor, comprendiendo el dispositivo

— una estructura (2) de bastidor,

— medios para apoyar y guiar el dispositivo en relacion a la pala del rotor,

—medios para bajar y/o subir el dispositivo en relaciéon a la pala del rotor, en los que dichos medios para
apoyar y guiar el dispositivo en relacion a la pala del rotor estan configurados para comunicarse con la pala
del rotor en regiones

—en o cerca del borde frontal de la pala del rotor y/o

—en o cerca del borde posterior de la pala del rotor, y

en el que dichos medios para apoyar y guiar el dispositivo en relacion a la pala del rotor estan configurados para ser
ajustados a la pala del rotor durante el movimiento del dispositivo con el fin de mantener un contacto controlable en
dichas regiones, y

en el que dichos medios para apoyar y guiar el dispositivo en relacién a la pala del rotor comprenden una pluralidad
de medios (12, 14) de contacto, caracterizado por que al menos uno de dichos medios de contacto esta adaptado
para ser mévil omnidireccionalmente a lo largo de la superficie de la pala del rotor, mientras que dichos medios para
apoyar y guiar el dispositivo en relacion a la pala del rotor estan siendo ajustados a la pala del rotor durante el
movimiento del dispositivo.

2. Dispositivo segun la reivindicacion 1, en el que al menos uno de entre dicha pluralidad de medios (12, 14) de
contacto esta adaptado para contactar con la pala del rotor en una pluralidad de puntos y/o en puntos contiguos.

3. Dispositivo segun la reivindicacion 1 6 2, en el que al menos uno de dichos medios (12, 14) de contacto
comprende medios (101) de soporte de cepillo para contactar con la pala del rotor.

4. Dispositivo segun la reivindicacién 1, 2 6 3, en el que al menos uno de dichos medios de contacto comprende una
correa, tambor, rodillo o0 medios de soporte similares para contactar con la pala del rotor.

5. Dispositivo segun la reivindicacion 4, en el que dicha correa, tambor, rodillo o medios de soporte similares para
contactar con la pala del rotor comprende una pluralidad de correas paralelas, cadenas, tambores, rodillos 0 medios
similares.

6. Dispositivo segun cualquiera de las reivindicaciones 1 - 5, en el que al menos uno de dichos medios de contacto
comprende una pluralidad de bolas, rodillos o elementos similares.

7. Dispositivo segun cualquiera de las reivindicaciones 1 - 6, en el que al menos uno de dichos medios de contacto
comprende medios de fluido, por ejemplo, gas, aire, por ejemplo, en forma de medios de amortiguacion neumaticos,
de aire, liquidos, etc., para facilitar el contacto con la superficie de la pala del rotor.

8. Dispositivo segun cualquiera de las reivindicaciones 1 - 7, en el que dichos medios para apoyar y guiar el
dispositivo en relacién a la pala del rotor comprenden medios para la determinacion de la carga de contacto en
dichas regiones de la pala del rotor, tales como medidores de deformacién, células de pesaje, etc., facilitando, de
esta manera, la deteccion y/o medicion de desequilibrios y variaciones tales como variaciones en la presion del
viento, variaciones en las dimensiones de las palas del rotor, por ejemplo, anchura, tamafio y forma, etc.

9. Dispositivo segun cualquiera de las reivindicaciones 1 - 8, en el que dichos medios para apoyar y guiar el
dispositivo en relacién a la pala del rotor comprenden medios para la deteccién de un borde de la pala del rotor.

10. Dispositivo segun la reivindicacion 9, en el que dichos medios para detectar un borde de la pala del rotor
comprende medios de deteccién o medicion, tales como por ejemplo, medios de deteccion 6ptica, por ejemplo,
medios laser, células fotoeléctricas, medios de barrido 6ptico, etc., medios de radiacion, tales como medios de rayos
X, medios de deteccién soénicos, por ejemplo, medios ultrasénicos, etc., medios de radar, etc.

11. Dispositivo segun cualquiera de las reivindicaciones 8 - 10, en el que el dispositivo comprende medios de control
para controlar dichos medios para apoyar y guiar el dispositivo en relacién a la pala del rotor en base a sefales de
entrada proporcionadas por dichos medios para la determinacion de la carga de contacto en dichas regiones de la
pala del rotor y/o las sefiales de entrada proporcionadas por dichos medios para detectar un borde de la pala del
rotor.
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12. Dispositivo segun cualquiera de las reivindicaciones 1 - 11, en el que dichos medios para soportar y guiar el
dispositivo en relacion a la pala del rotor comprenden una disposicion (10) de guia posterior y apoyo que comprende
al menos un brazo (80) para establecer contacto en dichas regiones en o cerca del borde posterior de la pala del
rotor.

13. Dispositivo segun cualquiera de las reivindicaciones 1 - 12, en el que dichos medios para apoyar el dispositivo en
relacion a dicha estructura comprenden una disposiciéon (8) de guia y apoyo frontal que comprende uno o mas de
dicha pluralidad de medios (12) de contacto, y en el que dicha disposicién (8) de guia y apoyo frontal es mévil, por
ejemplo, comprendiendo uno o dos brazos (8a, 8b) pivotables o similares para facilitar la apertura y el cierre de dicha
estructura (2) de bastidor.

14. Uso de un dispositivo segun cualquiera de las reivindicaciones 1 — 13, para permitir el acceso a una pala (54) del
rotor de un aerogenerador, de manera que

— el dispositivo (1) es colocado cerca de dicho aerogenerador esencialmente a nivel del suelo o a nivel del
mar,

—el dispositivo es subido en relacion a dicho aerogenerador por medio de al menos una linea, alambre o
elemento similar (56) conectado a dicho aerogenerador,

—cuando el dispositivo ha alcanzado un nivel adecuado, la pala (54) del rotor contacta con los medios de
apoyo en un borde de la pala del rotor, cuyos medios de apoyo son maoviles en relacién a dicho dispositivo,

— los medios de contacto establecen contacto a un nivel superior con la pala del rotor en ambos bordes de la
pala del rotor, y

— el dispositivo es subido y/o bajado en relaciéon a la pala del rotor mientras esta apoyado y es guiado por
dichos medios de soporte en regiones

—en o cerca del borde frontal de la pala del rotor y

—en o cerca del borde posterior de la pala del rotor,

— comprendiendo dichos medios de soporte una pluralidad de medios (12, 14) de contacto, caracterizado por
que al menos uno de dichos medios de contacto esta adaptado para ser mévil omnidireccionalmente a lo
largo de la superficie de la pala del rotor, mientras que dichos medios para apoyar y guiar el dispositivo en
relacion a la pala del rotor estan siendo ajustados a la pala del rotor durante el movimiento del dispositivo.

15. Uso segun la reivindicacion 14, en el que ademas uno o mas objetos en la forma de una plataforma (40) de

trabajo, una gondola, una herramienta, un robot, un aparato, etc., esta unido o estan unidos a una parte (5) de pista
de dicho dispositivo antes de subir dicho dispositivo en relacién al aerogenerador.
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Fig. 6
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Fig. 9a
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Fig. 9b
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