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ES 2981 138 T3

DESCRIPCION
Unidad inteligente de potencia, sistema hidraulico y procedimiento de funcionamiento del sistema
Campo técnico

La presente invencion se refiere, en general, a un sistema hidraulico que comprende una unidad inteligente de potencia
dispuesta para controlar el sistema.

En particular, la presente invencién se refiere a una unidad inteligente de potencia, también denominada SPU, dis-
puesta para controlar el sistema hidraulico mediante circuitos electrénicos integrados.

Técnica Anterior

Los sistemas hidraulicos que comprenden estaciones de bombeo son conocidos en muchos y diferentes campos de
la tecnologia.

Los sistemas hidraulicos conocidos pueden comprender estaciones de bombeo con potencias comprendidas entre
0,15 kWy 7,5 kW y unidades de control eléctricas dispuestas para controlar las bombas o los sistemas.

En el &mbito de los sistemas hidraulicos, por ejemplo, el documento CN_102566541_A divulga un sistema o unidad
de control eléctrico de una estacién hidraulica que incluye una fuente de energia, un médulo de control y un médulo
de trabajo en conexién de sefial con el médulo de control.

De acuerdo con el documento conocido, el médulo de trabajo incluye un calentador, una valvula electromagnética de
agua y un conjunto de motores de bomba de aceite, en el que el conjunto de motores de bomba de aceite incluye un
primer motor de bomba de aceite, un segundo motor de bomba de aceite y un tercer motor de bomba de aceite.
Ademas, de acuerdo con el documento conocido, el mbdulo de control incluye una unidad PLC (control I6gico progra-
mable), una unidad de control de fallo del calentador para proteger el calentador, una unidad de control de fallo de la
bomba de aceite para proteger el conjunto motor de la bomba de aceite y una unidad de control del nivelftemperatura
del aceite.

El sistema de control eléctrico conocido esta dispuesto, en particular, para proteger el conjunto motor de la bomba de
aceite, asi como para controlar el nivel y la temperatura del aceite.

De acuerdo con el documento conocido, el sistema de control eléctrico comprende un nimero muy limitado de carac-
teristicas y esté dispuesto, en particular, para proteger el conjunto motor - bomba de aceite controlando el nivel y la
temperatura del aceite.

De hecho, las caracteristicas del sistema de control eléctrico conocido parecen estar estrictamente vinculadas a las
caracteristicas de la bomba y no son lo suficientemente flexibles como para integrarse en sistemas hidraulicos com-
plejos y diferentes.

De hecho, existe un problema con respecto a si el sistema de control eléctrico conocido debe integrarse en sistemas
hidraulicos que requieran, por ejemplo, otros dispositivos adicionales.

De hecho, las caracteristicas del sistema de control eléctrico conocido no son lo suficientemente flexibles como para
ser facilmente integradas y aplicables a sistemas hidraulicos complejos y, a primera vista, se requeriria un gran es-
fuerzo de ingenieria para adaptar el sistema de control eléctrico conocido a sistemas hidraulicos complejos en dife-
rentes campos de la tecnologia.

En el campo de los sistemas hidraulicos que tienen una potencia en un rango superior a 7,5 kW también se conoce el
documento US_2014/345265_A1. El citado documento divulga un sistema de accionamiento hidraulico que com-
prende, entre otras cosas, una unidad reductora de la presion de descarga dispuesta para reducir la presion de des-
carga de una bomba de carga aplicada a un cilindro. El sistema anterior es muy complejo y requiere una bomba
principal reversible de circuito cerrado conectada a una vélvula de conmutacién conectada respectivamente al cilindro.

En el campo de los sistemas hidraulicos con una potencia superior a 7,5 kW, también se conoce el docu-
mento EP_2347988 Af1.

Este documento divulga un dispositivo para controlar activamente las vibraciones de un brazo articulado para bombear
hormigén.

El dispositivo conocido estd configurado como un circuito hidraulico de bucle abierto y comprende una pluralidad de
porciones de control dispuestas para controlar activamente, mediante piezas de seguridad respectivas , las vibraciones
del brazo articulado.

En particular, cada pieza de seguridad estd dispuesta para modificar la configuracién de los pares de actuadores
respectivos aplicados al brazo articulado mediante el uso de un par de bombas.
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De acuerdo con este dispositivo conocido, la parte de seguridad sélo se refiere a la configuracién de los pares de
actuadores respectivos aplicados al brazo articulado para bombear hormigén.

En el campo de los actuadores eléctricos se conoce por el documento GB_2364396_A un sistema de actuador eléc-
trico para un entorno submarino. El citado documento ensefia, entre otras cosas, que cada actuador contiene al menos
un motor eléctrico, al menos una unidad de almacenamiento eléctrico y una unidad de control.

La unidad de control contiene medios de conmutacién para controlar la alimentacién del motor y un procesador inteli-
gente que recibe sefiales relativas a la unidad de almacenamiento eléctrico.

El Solicitante, en general, ha observado que los sistemas hidraulicos conocidos no son flexibles y requieren unidades
de control eléctrico mas flexibles.

Ademas, el Solicitante ha observado que las unidades de control eléctrico de sistemas hidraulicos conocidos no re-
suelven eficazmente el problema de ser muy flexibles y tales que puedan integrarse facilmente en sistemas hidraulicos
complejos y diferentes.

Divulgacién de la invencién
El objeto de la presente invencién es, por tanto, resolver los problemas que se han descrito mas arriba.

De acuerdo con la presente invencién, el citado objeto se consigue mediante una unidad inteligente de potencia de
acuerdo con la reivindicacién 1 y un sistema hidraulico de acuerdo con la reivindicacion 5.

La presente invencidén también se refiere a un procedimiento de funcionamiento del sistema de acuerdo con la reivin-
dicacion 8.
<<<?

Breve descripcién de los dibujos

Estas y otras caracteristicas y ventajas de la presente invencién aparecerdn mas claramente a partir de la siguiente
descripcidn detallada de realizaciones preferidas, proporcionadas a modo de ejemplos no limitantes con referencia a
los dibujos que se acompafian, en los que los componentes designados por nimeros de referencia iguales o similares
indican componentes que tienen funcionalidad y construccién iguales o similares y en los que:

la figura 1 muestra una vista exterior de partes de un sistema hidraulico de acuerdo con la invencion;

la figura 2 muestra esquematicamente un diagrama de bloques general del sistema hidraulico de acuerdo
con la invencion;

la figura 3 muestra esquematicamente un diagrama de bloques detallado de una realizacién del sistema
hidraulico;

la figura 4 muestra un primer ejemplo de instalacién del sistema hidraulico de la figura 2; y
la figura 5 muestra un segundo ejemplo de instalacion del sistema hidraulico de la figura 2.
Mejores modos de llevar a cabo la invencién

Con referencia a la figura 1, un sistema hidraulico 10 de acuerdo con la presente invencién comprende una unidad
inteligente de potencia o SPU 12, uno o mas actuadores 141, 142, ..., 14n, (figura 1, figura 2, figura 3), conectados o
asociados a los sensores respectivos 411, 412, ..., 41n, y una interfaz persona - maquina o HMI 11.

El sistema hidraulico 10 esté dispuesto para ser utilizado por un operario en una maquina o un sistema o dispositivo
electromecanico para realizar, por ejemplo, actividades de movimiento/control. La HMI 11 es una interfaz de operador,
esta conectada a la SPU 12 y esta dispuesta, por ejemplo, para activar o desactivar funciones, establecer valores y/o
limites, comunicar advertencias y/o alarmas.

La HMI 11 comprende, por ejemplo, interruptores INICIO / PARADA, palancas de mando, potenciémetros o cualquier
tipo de componentes dispuestos para enviar comandos a la SPU 12 o recibir informacién de la misma.

De acuerdo con otras realizaciones, la HMI 11 comprende ademas una pantalla dispuesta para mostrar comandos o
el estado de los comandos enviados a la SPU 12, asi como informacién, advertencias o alarmas recibidas desde la
SPU 12.

De acuerdo con la realizacion preferida, la HMI 11 esta conectada a la SPU 12 mediante un BUS o una red (BUS) 15,
por ejemplo un BUS CAN (Controlador de Red de Area) de tipo conocido o una red cableada o inaldmbrica de tipo
conocido.
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La SPU (Unidad Inteligente de Potencia) 12, de acuerdo con la invencién, comprende una computadora de proceso
hidraulico o HPC 21. De acuerdo con una realizacién preferida, el HPC 21 esta conectado a la HMI 11 por medio del
BUS 15, y una central hidraulica o HPP 61 esta conectada, preferiblemente por medio de cables de entrada/salida 16,
al HPC 21.

EI HPC 21 de acuerdo con la invencién comprende una placa de computadora programable (placa de computadora)
23 y una placa de sensor 25 directamente conectada a la placa de computadora 23.

En particular, la placa de computadora 23, de acuerdo con la realizacién preferida de la presente invencion, esta
comprendida en un cuerpo 50, por ejemplo un cuerpo impermeable, y la placa de sensor (colector hidraulico) 25 esta
dispuesta para dar forma a un lado del cuerpo 50.

La placa de computadora 23, de acuerdo con la realizacidn preferida, comprende una Arquitectura de Seguridad dis-
puesta para proporcionar un nivel relativo de caracteristicas de reduccién de riesgos.

Por ejemplo, la Arquitectura de Seguridad puede comprender una arquitectura SIL (Nivel de Integridad de Seguridad)
2 de tipo conocido, con el fin de proporcionar un nivel relativo de reduccién del riesgo para el funcionamiento de la
SPU 12y del sistema hidraulico 10.

Preferentemente, la placa de computadora 23 comprende, por ejemplo, unas matrices de entrada primera 31 y se-
gunda 32, asociada cada una a un procesador l6gico primero 33 y segundo 34 respectivos en conexién en cascada
a unas salidas primera 35 y segunda 36 respectivas.

Las salida primera 35 y segunda 36, por ejemplo la primera y la segunda salidas de potencia, estan dispuestas para
accionar directamente los componentes incluidos en la HPP 61, como por ejemplo las valvulas proporcionales o de
conexién - desconexién accionadas por solenoide 671, 672, ..., 67n sin necesidad de dispositivos externos.

De acuerdo con la arquitectura preferida, los procesadores légicos primero 33 y segundo 34 son programables y estan
dispuestos para ser personalizados en funcién de la maquina o del sistema o dispositivo electromecéanico en el que
esta instalado el sistema hidraulico 10. Preferiblemente, los procesadores I6gicos primero 33 y segundo 34 estén
comunicados uno al otro y estén dispuestos para operar una comprobacién cruzada y redundante de la informacién
recibida. Por ejemplo, la comunicacién entre el procesador légico primero 33 y segundo 34 se realiza de acuerdo con
la arquitectura SIL 2..

De acuerdo con otras realizaciones, la placa de computadora 23 es programable pero comprende una arquitectura
con una sola matriz de entrada, un procesador I6gico y una salida y est configurada para, en cualquier caso, propor-
cionar un determinado nivel de integridad de seguridad correspondiente a una determinada reduccién de riesgos.

La placa de sensores o colector hidraulico 25, de acuerdo con la invencién, comprende, por ejemplo, un sensor de
presién 51, un sensor de temperatura 52 y un sensor de caudal hidraulico de linea de retorno 53 o al menos un tipo
de los sensores anteriores y esta conectada a la placa de computadora 23 por medio de puertos de entrada de las
matrices de entrada 31, 32.

Preferiblemente, la placa de computadora 23 esta colocada en el colector hidraulico 25 y esté dispuesta para leer los
sensores 51, 52 0 53 por medio de los puertos de entrada.

En resumen, de acuerdo con la realizacién preferida de la presente invencién, la placa de sensores o colector hidru-
lico 25 comprende uno 0 mas sensores 51, 52 0 53, y esta dispuesta para dar forma, por ejemplo, a un lado impermea-
ble del cuerpo 50 que incluye la placa de computadora 23.

La placa de sensores, en general, esta dispuesta para detectar los parametros de funcionamiento de la HPP 61 y esta
fuertemente conectada a la placa de computadora 23.

La HPP 61 se compone de una unidad de potencia hidréulica, por ejemplo una mini o micro unidad de potencia, y esta
controlada directamente por el HPC 21.

De acuerdo con la realizacion preferida de la presente invencion, la HPP 61 comprende uno o mas de los siguientes
componentes:

e un motor eléctrico 63 dimensionado en funcién de las necesidades del sistema hidraulico 10, por ejemplo un
motor de tipo de CA o CC, controlado por el HPC 21,

e una bomba hidraulica 65 dimensionada en funcién de las necesidades del sistema, y accionada por el motor
eléctrico 63 por medio de una conexion de tipo conocido;

e una o mas valvulas 671, 672, ..., 67n seleccionadas y aplicadas para satisfacer los requisitos del sistema
hidraulico, conectadas de manera conocida a la bomba 65, y controladas por el HPC 21; Las valvulas 671,
672, ..., 67n pueden comprender ademas valvulas de seguridad dispuestas para satisfacer los requisitos de
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seguridad del sistema hidraulico. Una o mas de las valvulas 671, 672, ..., 67n de la HPP 61, preferiblemente,
estan conectadas directamente a los actuadores respectivos 141, 142, ..., 14n por medio de , por ejemplo,
una o dos tuberias respectivas y estan dispuestas para gestionar directamente los actuadores respectivos
141, 142, ..., 14n.

Los actuadores 141, 142, ..., 0 14n pueden ser de tipo lineal (cilindros) o de tipo rotativo (motores), conocidos per se.

De acuerdo con la realizacién preferida, los actuadores 141, 142, ..., o 14n comprenden o estan asociados a los
sensores respectivos 411, 412, ..., 41n, por ejemplo sensores integrales de posicién, fuerza o angulo.

Preferiblemente, cada sensor 411, 412, ..., 0 41n, esta dispuesto para enviar informacion de realimentacidén por medio
de matrices de entrada 31, 32, al HPC 21 que esta configurado para realizar el control de movimiento/fuerza de los
actuadores 141, 142, ..., 0 14n en bucle cerrado por medio de las vélvulas 671, 672, ..., 67n.

De acuerdo con otras realizaciones adicionales, los sensores integrales 411, 412, ..., 0 41n, faltan total o parcialmente
y/o estan distribuidos en diferentes partes de la maquina o del sistema o dispositivo electromecanico.

El funcionamiento del sistema hidraulico 10 de acuerdo con la realizacién preferida que se ha descrito mas arriba, es
el siguiente.

La HMI 11 esta preparada principalmente para enviar instrucciones operativas a la SPU 12 a través del BUS 15.

Gracias a esta arquitectura, la HMI 11 puede estar situada cerca del operador, por ejemplo en una cabina, y la SPU
12 puede estar situada lejos de la HMI 11 y cerca del sistema o dispositivo electromecénico, sin necesidad de cables
muy largos y complejos.

Siguiendo las instrucciones operativas, el HPC 21 esta preparado para enviar directamente los comandos respectivos
al motor eléctrico 63 y, por medio de las valvulas 671, 672, ..., 67n, a los actuadores 141, 142, ..., 0 14n.

Gracias a una arquitectura de este tipo, el sistema hidraulico 10 no requiere relés e interruptores situados lejos de la
HPP 61 para controlar la maquina o el sistema o dispositivo electromecéanico y la HPP 61 de la SPU 12 est4 dispuesta
para controlar directamente los actuadores 141, 142, ..., 0 14n.

En uso, la placa de sensores 25, que esta preferiblemente integrada o conectada a prueba de agua al cuerpo 50, esta
dispuesta para realizar la retroalimentacion directamente de los parametros de operacién de la bomba 65 o de la HPP
61 a la placa de computadora 23 y/o a la HMI 11.

Gracias a este alto nivel de integracion, por ejemplo, los parametros de funcionamiento de la bomba son rapidamente
reconocidos y gestionados por la placa informética 23 y/o visualizados por la HMI 11.

Los sensores 411, 412, ..., o 41n, asociados a los accionadores 141, 142, ..., 0 14n estan dispuestos para enviar
informacidn de realimentacién en bucle cerrado a la placa informatica 23, de modo que pueda reconocerse y gestio-
narse cualquier anomalia.

En particular, en caso de que la placa de computadora comprenda al menos dos procesadores légicos configurados
de acuerdo con una arquitectura de seguridad que implemente caracteristicas de reduccién de riesgos de nivel 2,
cualquier anomalia es evaluada y gestionada por dos procesadores légicos en paralelo.

Con el fin de clarificar mejor el funcionamiento del sistema hidraulico 10, se muestran dos ejemplos de posible insta-
lacién de la SPU de acuerdo con la presente invencién.

Un primer ejemplo se refiere a una SPU instalada en un elevador electrohidraulico de doble tijera 100 para vehiculos,
que comprende un cilindro maestro 111 y un cilindro esclavo 112.

De acuerdo con el estado de la técnica conocido, un elevador de doble tijera se desarrolla normalmente de acuerdo
con un principio de cilindros esclavos "emisor" y "receptor".

El cilindro emisor esta conectado mecanicamente a un cilindro maestro situado en una plataforma A que acciona la
plataforma hacia fuera (al elevarla) o hacia dentro (al bajarla).

El cilindro emisor bombea aceite sobre el cilindro receptor esclavo situado en la plataforma B que acciona la tijera.
La eventual carga desequilibrada se compensa mediante una barra de torsién.

Por lo tanto, de acuerdo con el estado de la técnica conocido, el elevador de doble tijera convencional consta de tres
cilindros:

e un cilindro emisor,
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e un cilindro receptor, y
e un cilindro maestro.

Por el contrario, la SPU 12 de la presente invencién, aplicada a un elevador de doble tijera 100, puede sustituir a los
cilindros hidraulicos emisor y receptor y a la barra de torsién mediante un unico cilindro (cilindro esclavo) 112 del
mismo tamafio que el cilindro maestro 111. De hecho, la placa de computadora 23, gracias al hecho de que es de tipo
programable, puede configurarse para sincronizar la posicidén del cilindro esclavo 112 con la posicién del cilindro maes-
tro 111 gestionando convenientemente las sefiales de un sensor 115 que devuelve informacién de los cilindros 111y
112 a la placa de computadora 23.

Por lo tanto, la SPU 12 puede configurarse para accionar sélo dos cilindros.
El cilindro esclavo 112 es accionado, por ejemplo, por una vélvula proporcional 3/2 102 incluida en la HPP 61.

De acuerdo con el ejemplo, el sensor 115, por ejemplo, es un potenciémetro rotativo, dispuesto para determinar la
altura real de la tijera.

Ademas, de acuerdo con el ejemplo, el HPC 21 de la SPU 12 esta dispuesto para gestionar la elevacién - descenso
del cilindro maestro y el paralelismo del cilindro esclavo mediante las valvulas proporcionales respectivas 101, 102.

Ventajosamente, la SPU 12 permite reducir los costes de fabricacién y la mano de obra, simplifica la solucién mecéanica
y reduce los materiales de equipo y las piezas de recambio.

Un segundo ejemplo se refiere a una SPU instalado, por ejemplo, en un quitanieves que comprende una cabina 71y
al menos una pala controlada por un dispositivo electromecéanico 72.

De acuerdo con el estado de la técnica conocido, un quitanieves se alimenta normalmente mediante una central hi-
draulica convencional accionada por un sistema electromecanico mediante relés e interruptores.

Por lo tanto, en la cabina del vehiculo, un panel de control controla a distancia el dispositivo electromecanico.

El dispositivo electromecanico, de acuerdo con el estado de la técnica, requiere al menos un cable para cada funcién
y otros tres cables para la alimentacién. En resumen, un quitanieves totalmente equipado puede comprender un cable
de veinte polos para conectar el panel de control al dispositivo electromecénico; un cable de este tipo requiere un
trabajo duro para ser conducido desde el interior de la cabina hasta la pala del quitanieves y también requiere la
modificacién del chasis y conectores multidireccionales expansivos.

Por el contrario, un quitanieves disefiado para incluir una SPU 12 de acuerdo con la presente invencion, incluye, por
ejemplo, la HMI 11 situada en la cabina 71. La HMI 11 esta preparada para gestionar todas las funciones del quitanie-
ves por medio de la SPU 12 situada cerca del dispositivo electromecanico 72 y conectada a la HMI 11 a través del
BUS 15, por ejemplo a través del CAN - BUS.

Por lo tanto, ventajosamente, el sistema hidraulico de acuerdo con la presente invencidn, cuando se aplica a un qui-
tanieves, requiere:

e Menor modificacién del chasis del quitanieves, es decir, menos costes de fabricacién;
o Coste de los conectores mas bajo;

e  Menor esfuerzo de disefio.

Ademas, de acuerdo con otras caracteristicas de la realizacidén preferida de la presente invencién, la conexién directa
de la SPU a los actuadores de la maquina quitanieves, por ejemplo un rascador 211, un primer y segundo balancin
212, un orientador 214 y un ascensor de subida/bajada 215 por medio de las valvulas respectivas 201, 202, 204 y 205
incluidas en la HPP 61, es tal que garantiza:

e muy alta facilidad de mantenimiento.

Ademas, la SPU 12, al comprender preferentemente la placa de sensores 25 ajustadamente conectada a la placa de
computadora 23, es tal que puede proporcionar cuando se instala en un quitanieves:

o funciones de diagndstico muy eficaces.
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REIVINDICACIONES

1. Una unidad inteligente de potencia (12) dispuesta para gestionar un sistema hidraulico (10), comprendiendo la
citada unidad inteligente de potencia

— un grupo hidraulico (61) que comprende
— una bomba hidraulica de tipo de circuito abierto (65) y
— un motor eléctrico (63) dispuesto para accionar la bomba hidraulica,
— una computadora de proceso hidraulico (21) que comprende, integrado en el mismo,
— una placa de computadora programable (23), y

— una placa de sensores (25) conectada directamente a la placa de computadora programa-
ble y que comprende un primero o0 mas sensores (51 - .53) dispuestos para detectar los
parametros de funcionamiento de la bomba y para transmitir directamente los parametros
de funcionamiento de la bomba a la placa de computadora programable,

en el que

— la citada computadora de proceso hidraulico esté dispuesto para controlar el citado motor
eléctrico.

2. Launidad inteligente de potencia de acuerdo con la reivindicacion 1, en la que

el citado grupo hidraulico comprende ademas una pluralidad de valvulas hidraulicas (614,672, ...,67,) conec-
tadas directamente a la bomba, y

en el que la citada pluralidad de valvulas son controladas por la citada computadora de proceso hidraulico.

3. La unidad inteligente de potencia de acuerdo con la reivindicacién 2, en la que la citada placa de computadora
programable comprende

unos procesadores l6gicos programables primero y segundo (33, 34) y

unas matrices de entrada primera y segunda (31, 32) asociadas respectivamente a los procesadores |6gicos
programables primero y segundo,

los procesadores l6gicos programables primero y segundo, se comunican uno con el otro y dispuestos para
operar una comprobacién cruzada y redundante de la informacién de retorno recibida por medio de la primera
y segunda matriz de entrada.

4. La unidad inteligente de potencia de acuerdo con la reivindicacién 2 o 3, en la que
la citada placa de computadora esta comprendida en un cuerpo estanco (50), y
la citada placa sensora esté configurada para dar forma a un lado del citado cuerpo impermeable.
5. Un sistema hidraulico (10) que comprende:
la unidad inteligente de potencia (12) de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones 2 - 4,
el citado grupo hidraulico (61) tiene una potencia comprendida entre 0,15 kW'y 7,5 kW 'y

la citada central hidraulica (61) esté dispuesta para gestionar hidraulicamente, mediante conexiones hidrau-
licas directas, una pluralidad de actuadores hidraulicos respectivos.

6. El sistema hidraulico de acuerdo con la reivindicacién 5, en el que

la citada pluralidad de actuadores hidraulicos respectivos estd asociada a segundos sensores respectivos
dispuestos para enviar informacién de realimentacién de los actuadores al citada computadora de proceso
hidraulico (21), y

la citada computadora de proceso hidraulico (21) esta configurado para realizar el control de movi-
miento/fuerza de la pluralidad de actuadores hidraulicos respectivos sobre la base de la citada informacién
de realimentacién y en bucle cerrado, por medio de la citadas valvulas (611,672, ...,67n).

7. El sistema hidraulico de acuerdo con la reivindicacién 5 o0 6, que comprende ademas:

7
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una interfaz persona humana - maquina (11) dispuesta para activar o desactivar funciones, fijar valores y/o
limites, comunicar advertencias y/o alarmas,

una conexién BUS (15) dispuesta para conectar la citada interfaz persona humana - méquina al citada compu-
tadora de proceso hidraulico.

8. Un procedimiento de operacién de un sistema hidraulico que comprende los pasos de:
—  proporcionar un grupo hidraulico con una potencia comprendida entre 0,15 kW'y 7,5 kW' y que comprende
— -una bomba hidraulica de circuito abierto,

— -una pluralidad de valvulas hidraulicas conectadas directamente a la bomba hidraulica de tipo
circuito abierto;

—  proporcionar una computadora de proceso hidraulico que comprende integrado en el mismo,
— una placa de computadora programable, y

— una placa de sensores conectada directamente a la placa de computadora programable y que
comprende uno 0 mas sensores dispuestos para detectar los pardmetros de operacién de la
bomba y para retroalimentar directamente los parametros de operacién de la bomba a la placa
de computadora programable, estando dispuesto la citada computadora de proceso hidraulico
para controlar la citada bomba hidraulica de tipo circuito abierto y la citada pluralidad de valvu-
las,

— proporcionar una pluralidad de actuadores hidraulicos conectados directa y respectivamente a la citada
pluralidad de valvulas,

— gestionar directamente la citada pluralidad de actuadores mediante la citada pluralidad de valvulas.
9. El procedimiento de acuerdo con la reivindicacién 8, que comprende, ademas, las etapas de:

—  proporcionar una pluralidad de sensores de actuador (411, 412, ..., 41n) asociados respectivamente a la
citada pluralidad de actuadores (141, 142, ..., 14n) para enviar informacién de realimentacién desde la
citada pluralidad de sensores de actuador a la citada computadora de proceso hidraulico (21),

— realizar el control de movimiento/fuerza de la pluralidad de actuadores (141, 142, ..., 14n) en bucle ce-
rrado mediante la citada pluralidad de valvulas (671, 672, ..., 67n) bajo control de la citada computadora
de proceso hidraulico (21).

10. El procedimiento de acuerdo con la reivindicacion 8 0 9, que comprende ademés las etapas de:

— conectar una interfaz persona humana - maquina (11), dispuesta para activar o desactivar funciones, fijar
valores y/o limites, comunicar avisos y/o alarmas, a la citada computadora de proceso hidraulico (21) por
medio de una conexién BUS (15).

11. El procedimiento de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones 8 a 10, en el que las etapas de:

—  proporcionar la citada computadora de proceso hidraulico (21), que comprende integrados en el mismo
la placa informética programable (23) y la placa de sensores (23), comprende la etapa de proporcionar
una primera y una segunda matriz de entrada (31, 32) asociadas respectivamente a un primer y un se-
gundo procesador l6gico programable (33, 34) comunicados uno con el otro y dispuestos para operar un
control cruzado y de redundancia de las informaciones de retorno recibidas a través de la primera y la
segunda matriz de entrada (31, 32).

12. El procedimiento de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones 8 a 11, en el que la etapa de:
—  proporcionar una computadora de proceso hidraulico (21) comprende los pasos de:

—  proporcionar la placa de la computadora (23) de modo que esté comprendida en un cuerpo impermeable y la
citada placa del sensor (25) de modo que conforme un lado del cuerpo impermeable (50).



ES 2981 138 T3

SN
B
b

~
Y
ol
RN




ES 2981 138 T3

e e e

i
v

Srrrrisetssssssiriies
¥ H
H H
H H
H H
H H
H H
H H
H H
H H
H : H
4 ; :
2 < z
srosrgpPnspersssosit

b3

s

54

~
P
L
3%
N
2T

L

Y L R TR R R
. .

%
P
3
%
%
*
%

e
0y oy
5%
43
Z
e B
PR RN RN A

24

o
A
FRMLE BB EEBAEL BRI B EBW LW R L

- N

7w
Yo lvi
p 2
p
o

EECERE XL ELE TS EEE

X CE S PR SR EEE EER RS RS

%
%
#
3
%
%
£
#*
%
%
%

%
%
3
#
%
%
x>
¥

ok

10



ES 2981 138 T3

by
s 3

PR > e RN
b3 v b3
B N 3 .
¥ - 3 3 ¥ &
b3 & 3 3
., i g X
: W
B3 s H 3
b " b 3

s S

§

AON AN N

SYIVIIIIITIVINIIIININY:
Dashntsosarinatasntenss
BRSO O

SYIIIIY:

S
B el I RS R S L S RSSO ,§
b

RERREPRRPRRRRRPRPRRRY RERRRERERRERRRERRERe JECTERCreRI SereTeRREIY
: 3 B

$ §
i H
3 H
3 H
§ H
3 H
i H
: i}
e 3 $
H ty
i i}
i N
i N
i N
3 N
i N
v : i it
ANAMANARARNAN NN Rarasaasassaasanasaansd Arananaanadanasaananat
\\\\\ B I RS R S S S TR S R i TR AR L S R \Q
X 3 oy 3 3
>, s K3 &
N DN N NN QN N NN N NN DN N NN NN N N NN N 3 s
; 3 ¥ % 3
o b b N
P N
i 3
i ¥
N
N §
i3 N
i
i g §
F :
- . . e ST ¥
AR e 3 R § o T ‘ by
3 & ¥ g 3 I
T % : § 1 HEY
3 ’ N § 1 PR
s 3 H ¥ i iR
N AnaneaRanasnananaNating yilanasanas NSy 3 b H
¥ o § P
N R P
3 « I iy
v i N P
M R S P
b ¥ 3 PR
N N [
3 I ;
B NARRAR R g 3 . & $ 3
- N ™ 3
2 § N
N ] & 3 .
A B3 k3 >
R 3 $ N
3 B sesasanaiaesaaaannny
N B T§ s
N s
i PO 3
3 B 3 3 !
b s .
¥ ps % 3
N & 3 X
b o ¥
& ¥ 3 <
3§ i 3
X b H «
E 3 " I N
b b ¥
¥ H § R
3 R LSRR Basnganeenadt 3
3 3
3 : R %g ¥ by
X RN N N \NWNWNNMWNW\\ N‘N\WN& N
R S 3
N R s
¥ %
s i H N
s s §
X 3 by
3 By B
N N H N
i B N
N N B N
3 i i N
¥
3
N N
N

&
AR AN R NN NN RN N B I N R CCSR CCNP R N R OO COIRNN

KY
NN N
<

3

%
ps
;
4
:
F:
¢
F:
:
%
z
¢
s
:
:
¢
:
:
F:
¢
:
:
:

PR R R R AR,

R S e S e S

11



ES 2981 138 T3

NN

R

R W R R R W W R W W WX R

3
i
3
3

.,Q&{\““

o PR

2 AR R R R AR R A

i

pE AR

K
H
N
b
b
b
b
b
b
b
b
b
b
b
b
b
b
b
b

18 s

&Y

o i <
N y i A
W = 3 TN SN

2 I R TS

EEE B R E R R R ]

B

TR R XWX 8‘&&-§i§ R R E R R

SRR

pood

e

12

g
P
Eor

4
p;
;



N

B
H
%
kY
y
%
3
3
5

o

™

N

ES 2981 138 T3

AN AR AR AR AR R AR

by
3
3

orores

sooortls
Srveres,

s

1

H
anansnnanannnand

BASARARAASARAR A SRR ALY

%
e

13

¥
*
*
¥
*
*

A
H
z

.

y”&ﬁz
7
1
2

Z9:»”5?M&".r4!&’I;&&K‘&&Ke‘o&?'h‘o!.%9!‘43%9!”.19.’-”.‘6'%ﬂ&&%ﬁ?'&-ﬁ%”&&%t&ﬂ%&&!%&“

DR KW R KRR RN

sy

&

: R
PORCIRPPPPRR:

Ry

z

pooroose.
7

s

WX

Nen

ROX A RR R NN AN RN

fa
7
Z
4
b
b
4
4
4
b
7
o
b2

-
i
£
o
sovrsiiveirisia,

zﬁ’“xﬂﬂ

EXR R R R EE R ERE R R

R R PR R E R R EEY R R N PR RS EERRER EES RS TR R PR R RS

Yk K G e KW R R K R

SR R R R R R R R R R

WY
C
W)
Ly

ey

R



	Page 1 - ABSTRACT/BIBLIOGRAPHY
	Page 2 - DESCRIPTION
	Page 3 - DESCRIPTION
	Page 4 - DESCRIPTION
	Page 5 - DESCRIPTION
	Page 6 - DESCRIPTION
	Page 7 - CLAIMS
	Page 8 - CLAIMS
	Page 9 - DRAWINGS
	Page 10 - DRAWINGS
	Page 11 - DRAWINGS
	Page 12 - DRAWINGS
	Page 13 - DRAWINGS

