Manual de operacion sistema de control de movimiento de Puente grua

El sistema consiste en el movimiento controlado de cada rueda en forma hidrdulica con
realimentacion de la posicién de la misma.

La traslacidn se realiza por medio de motores eléctricos comandados por variadores de velocidad,
uno para cada par de ruedas izquierdas y derechas.

Se definen la numeracién de las ruedas de la siguiente manera

Siempre la rueda 1 es la que define el setpoint de ubicacidn del giro, el resto ajustaran su posicion
de acuerdo al modo de funcionamiento.

Encendido
Existen 3 paradas de emergencia, 2 sobre el tablero principal y 1 en el control remoto.
Para encender el sistema se requiere los siguientes pasos

Encender el grupo electréogeno

Verificar que todas las térmicas estén hacia arriba

Verificar que no estén presionadas ninguna de las paradas de emergencia

Encender el control remoto, colocando la llave en ON, debe titilar led verde\

Presionar boton START en control remoto (se activara el contactor principal)

Presionar una vez mas el botén START (se escuchard la campanilla de aviso y se activara la
bomba hidraulica)

7. Elsistema se posicionara a 0° en modo ackerman quedando listo para su uso
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Modos de Funcionamiento

Existen 4 modos de funcionamiento que se elegiran desde el control remoto con las teclas 1-2-3-4

1. Ackerman: cuando se selecciona este método, inmediatamente las 4 ruedas se posicionan
en la ubicacién de cero. El dngulo de giro se establece moviendo el joystick 1 hacia la
derecha/izquierda durante el tiempo que se mantenga la palanca presionada y hasta llegar



al maximo permitido, una vez liberado, el resto de las ruedas se ubican en su posicidn de
acuerdo a la férmula de ackerman y una vez finalizada esta operacién se permitira el
movimiento hacia adelante/atras presionando el jostick 1.

Para el avance/retroceso en este modo, el control calcula diferentes velocidades para las
ruedas de la izquierda/derecha de acuerdo a la geometria del puente.

Maximos angulos permitidos:

Mov./rueda 1 2 3 4
Izquierda -66° +66° -8° +8°
Derecha +8° -8° +66° -66°

2. Centro: En este modo las ruedas se posicionan en un angulo de +/-15°, segln corresponda,
lo que permite el giro del puente sobre su centro geométrico

3. Cangrejo: Inicialmente se ubican las ruedas en su posicidon 0° y el angulo de giro se
establece por el movimiento del joystick 1 de izquierda/derecha, siempre tomando como
referencia la rueda 1, pero en este caso, la correccion de las otras serd de acuerdo a la
siguiente formula:

Mov./rueda 1 2 3 4
Izquierda -x° +X° -X° +Xx°
Derecha +X° -X° +X° -X°

4. Alineacion: Este modo coloca todas las ruedas en angulo 0° y no permite el
avance/retoceso. Solo se utiliza para alinear el angulo 0° en cada una de las ruedas.

Traslacion

El movimiento de avance/retroceso solo se puede realizar si TODAS las ruedas estan en su
posicidon seteada de acuerdo al modo.

El equipo cuenta con 3 velocidades tanto para adelante como para atras, estas se eligen
con el joystick 1 hacia arriba/abajo, esta palanca tiene 4 puntos tanto para adelante /atras, en ler
punto no hace nada, en el 2do selecciona velocidad 1 (30%), 2 punto velocidad 2 (60%)

3 punto velocidad 3 (90%).

En el modo ackerman, el sistema calcula diferentes velocidades para las ruedas de la
izquierda/derecha segun corresponda.

Para el resto de los modos, las 4 giran a la misma velocidad.



Alineacion:

Para realizar la alineacién mecanica de la posicién de las ruedas, se debe colocar en modo
4 vy variar la posicion del sensor de posicion, hasta que veamos épticamente que la rueda esté en
la posicidn correcta.



