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£1 inventa se refiere a un dispositivo dé carga para

recipientes de material a granel, especialmente recipientes -

colectores de vehículos para basuras con un recinto de carga

que recibe el material a granel y una pala transportadora,que

es propulsada por una fuerza auxiliar por motor y realiza un

movimiento de transporte subdividido en varios procesos de -

movimiento, conmutados de un modo sucesivo, frente a la aris-,
*

ta de carga en el recipiente para material a granel, previen-
• +dose un dispositivo de seguridad que interrumpe la propulsión

•«« •*#
1C automática por motor (funcionamiento automático) de la pala - 

transportadora en el caso de movimiento de la misma en una *zo♦ • ¡ r .

-na de peligro, especialmente en la zona de la arista de carga»* o • « «
El presente invento concierne en especial a un fíe»*-.

faccionamiento de tales dispositivos de carga y es impotente

15 en especial para aquellos dispositivos de carga con pala»toyBns• • ""
* 0

portadora que realizan una carrera de basculación hacia dalajn 

te cqn material a granel recogido s través de una arista de - 

carga, una carrera hacia arriba hacia el recipiente colector 

de material a granel una carrera de basdulación hacia atrás, - 

20 cuando el material a granel ha sido entregado al recipiente c,o 

lector de material a granel, y una carrera en vacío hacia aba- 

jo a la zona de la arista de carga.

El invento se basa en la misión de aumentar la seguri­

dad contra perturbaciones de funcionamiento y aparición dB da- 

25 ños, especialmente contra la exposición a peligros de personas 

que trabajan junto al dispositivo de carga o contra destruc­

ciones en el dispositivo transportador, o excluir otras desvejn
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tajas, que pueden resultar de un accionamiento y un control 

defectuosa y erróneo. Así, existe por ejemplo la posibilidad 

de que en el caso de iniciarse un nuevo proceso de movimien­

to, un interruptor de fin de carrera previsto para ello, por 

cortocircuito o agarrotamiento, por ejemplo debido a trozos 

voluminosos de basura cargada o como consecuencia de una per 

turbación interna, conmute de modo arróneo y defectuoso, por

ejemplo en orden de sucesión erróneo, a impulso permanente -
* • «

en lugar de a impulsos individuales, y de este modo exponga 

a peligros a los obreros que se ocupan de la carga del mate­

rial a granel. También pueden aparecer perturbaciones por^no
• * •

realizarse una conmutación adicional.

Otra misión del invento consiste en facilitar el * *

* * *• »**
• •••* *

,  ♦#
diagnostica de errores o defectos Bn el caso de funcionaren.

to errónea del dispositivo de carga.

La misión en que se fundamenta el invento bs resuel­

ta en lo esencial mediante un circuito electrónico de seguri 

dad o de corrección que responde a la conmutación errónea,ins 

diente el cual sólo está admitida una sucesión de impulsos 

determinada y se reprimen los procesos de movimiento conmu­

tados erróneamente de la pala transportadora.

Una forma de realización del invento, especialmente 

importante, consiste en que al iniciarse los procesos de mo­

vimiento individuales por emisores de órdenes - especialmen­

te dependientes dBl- camino y/o de la presión - , tales como 

interruptores de fin de carrera o interruptores de presión, 

el circuito de seguridad o de corrección tenga uno o más en-
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elevamientos electrónicos» que permitan un desencadenamiento 

de impulsos sólo en cada caso del emisor de órdenes que si- 

guB en el orden de sucesión predeterminado para un subsi­

guiente proceso de movimiento, y no tome en consideración un 

desencadenamiento de impulsos de los demás emisores de órde­

nes, ni siquiera en el caso de liberación errónea de un im­

pulso de Iob mismos.
r f *

Una forma de realización del invento, especialmente• •
preferida, prevé para la detención de un proceso de conmuta- 

ción erróneo, especialmente para cumplimentar un ciclo de me) 

vimiento predeterminado, un enclavamiento en tiempo, median­

te el cual, en el 

denes, comprobada 

ra un subsiguiente 

difique la propuls

caso de una conmutación de un emisor ds qr♦ •'»* «""*
como errónea por el sistema electrónieo¿\j3a

proceso de movimiento 

ion en este proceso de

•••• Ise interrumpa
• •• * • */

movimiento, ya*ini-
r# « 1

ciado, sólo después de haber transcurrido un período de tiem 

po predeterminado, por ejemplo después de alrededor de 1 se­

gundo, tras haberse iniciado el proceso de movimiento.

De modo sencillísimo, al comprobarse un error de - 

conmutación por el dispositivo electrónico, se puede parar 

la propulsión de la pala transportadora. Sin embargo, también 

se puede realizar una modificación del proceso de movimiento 

si con ello no se provoca ninguna exposición a peligros de 

otro tipo por prematura paso de una conmutación a otra, por 

ejemplo al proceso de movimiento que sigue al proceso de mo­

vimiento erróneamente conmutado.

Mediante el invengo se puede conaeguir un transcurso



sin peligros y sin errores de los procesos de movimiento - 

iniciados. Además, se hace posible una comprobación fscili 

tada de los errores, por el recurso de que en el caso de - 

una parada automática o también de un cambio de conmutación 

prematuro de un proceso de movimiento ya iniciado, especia^ 

mente cuando la parada o el cambio de conmutación se efec­

túan con retardo de tiempo, se puede reconocer, mediante la,

posición de las palas transportadoras, en que lugar del dis* • •
positivo electrónico controlador o los demás elementos de 

control se ha de buscar el error que provoca la conmutación
•**9*

errónea. •

Convenientemente, todas las conmutaciones que ini-« .
cian un proceso de movimiento son comprobadas en cuanto* §►•,

si son correctas y son corregidas en su caso, de modo etÂ aes,

pondiente al invento. Sin embargo, también la comprobaeiáíi y* •
la corrección pueden limitarse a procesos individuales de - 

conmutación o de movimiento, si por ejemplo se presenta un 

manantial de peligros sólo en la zona de este proceso de mo 

vimiento.

Otras particularidades del invento ae explicarán to 

davía con mayor detalle con ayuda de la siguiente descrip­

ción.

En los dibujos, a saber especialmente con ayuda de 

doa ejemplos de realización representados esquemáticamente 

de dispositivos de carga:

las figuras 1 hasta 4 muestran un dispositivo de - 

carga con una carrera en vacío hacia abajo de la pala trans
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portadora realizada junto a una arista de carga como zona - 

da peligro, en cada caso al comenzar uno de cuatro procesos 

de movimiento;

las figuras 5 a 8 muestran un dispositivo de carga

con una carrera de basculación hacia adelante de la pala -

transportadora, realizada junto a una arista de carga como

zona de peligro, en cada caso también al comenzar uno de los

mismos cuatro procesos de movimiento; t
* * •

la figura 9 muestra un esquema del curso de movimiejn 

tos de la pala transportadora según las figuras 1 a 8; o
la figura 1Q muestra una vista en alzado trasera

' • •
•i

esquemática de un dispositivo de carga de acuerdo con el -
■> i V»

invento, con conexiones de conmutación y circuitos dibi>j3<*• • •••••
das; ••• • n* » * » r

la figura 11 muestra un esquema para un aparatp.,*^
" •

control electrónico, utilizable de modo diverso;

la figura 12 muestra un diagrama explicativo para 

procesos de movimiento enclavables;

laa figuras 13 y 14 muestran dos representaciones - 

de circuitos para sistemas de enclavamiento en tiempo; y

la figura 15 muestra un cuadro de circuitos esquemj| 

tico para conmutación progresiva cíclica asegurada.

En las figuras 1 a 8, está montado sobre un vehícu­

lo para basuras 10 un recipiente colector 11, cuyo recinto 

de alojamiento está delimitado hacia delante por una placa 

de empuje 12, que dependiendo de la carga puede ser despla­

zada hacia adelante o para el vaciado .vi recipiente colee-

♦ *
 •'
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tor puede Ber despiezada hacia atrás de modo usual* A la pa­

rad de cubierta, que delimita hacia arriba al recipiente co­

lector, está articulado, por ejemplo mediante una articula­

ción transversal superior, el alojamiento de transporte 13, 

y de modo apropiado, es enclavado con el recipiente colec­

tor 11 o con el bastidor del vehículo durante el •funciona­

miento en uso. El interior del alojamiento de transporte 13
«< . restá en comunicación abierta hacia adelante con el interior'l

del recipiente colector 11 y tiene en su lado trasero un o*ri

ficio de carga 14 con una arista de carga 15. Esta forma,al
»•%mismo tiempo, de modo aproximado la arista superior de una pa

9 « *
red de alojamiento 17 en forma de cubeta, que delimita ha¿ia

O,
abajo el recinto de carga 16, la cual pared se extiende ha-

• • •
cia adelante aproximadamente hasta la altura de la pared^in-

>  • ** • 9  Í  •feriar del recipiente colector 11, o por encima y mas alia -< •»,
de ésta.

En el interior del alojamiento de transporte 13 está 

guiada en la dirección de las flachas x^, X2» por ejemplo jun 
to a las paredes laterales del alojamiento de transporte 13, 

una placa de guía 18. Esta puede ser propulsada mediante - 

equipos de pistón y cilindro en dirección de las flechas x^, 

*2» ^os cualeB equipos no se representan en las figuras 1 a 

8, pero están unidos en su extremo superior con el alojamien­

to de transporte y en su extremo inferior con la placa de - 

guía.

A la plact de guía desplazable, que puede actuar por 

ejemplo también como placa de compresión o similar, esté ar-
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7

r;,tlculada mediante la articulación 19 una pala transportado­

ra 20 basculable, que eé» accionada por un Bquipo dB pistón 

y cilindro 21, cuyo cilindro 22 esta articulado mediante la 

articulación 23 a la placa de guía 18 y cuyo pistón 24 está 

articulado mediante la articulación 25 a la pala transporta, 

dora 20. La placa da guía 18 y la pala transportadora 20 se 

extienden por toda la anchura del alojamiento de transporta ‘
i  t

13 o del recinto de carga 16, mientras que para su propul%^(jn 

están dispuestos sobre cada lado del recinto de carga ssn<¿§3̂  

equipos de pistón y cilindro. #i •

Las figuras 1 a 8 muestran en cada caso las posicig,
f

nes de la placa de guía 18 y de la pala transportadora 2P,

comienzo de cada uno de cuatro procesos de movimiento eu^iái

vos. Los astados de movimiento individuales del dispos ÜiVo.»* ♦ •
dB carga están designados en las figuras 1 a 8 por cifrjls* 

puestas dentro de un círculo (1) hasta (4) y se representan 

en las figuras 1 hasta 4 para el primer ejemplo de realiza­

ción y en las figuras 5 a 8 para el segundo ejemplo de rea­

lización. En la figura 9 está representado de nuevo esquemá­

ticamente el ciclo de movimiento de la pala transportadora -' 

20, por ejemplo referido a la arista inferior de la pala,con 

las carreras individuales Y^, X^, ^  con ^°8 Proce8°8 de

movimiento que transcurren en la dirección de las flechas y^f 

x . y£* ><2* estando designados con A hasta D los puntos de - 

cambio de conmutación o control al comienzo o al final de los 

procesos de movimiento individuales. Preferiblemente, en los 

puntos de cambio de conmutación A y C tiene lugar un cambio -
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ds conmutación dependiente del camino, y en los puntos de — 

cambio da conmutación B y D, o en la zona de cerrera que — 

precede a estos puntos de cambio de conmutación, tiene lugar 

un cambio da conmutación dependiente da la presión» Es vent¿ 

joso, ademas, que también en el punto C, simultáneamente con 

el cambio de conmutación dependiente del camino, este previs­

to también un cambio de conmutación dependiente de la p3>aqifn,
* •

habiéndose dB entender el cambia de conmutación especialmép** 

te también en el sentido de la conmutación dB corección .qjjjb 

seguidamente se ha de describir todavía. . •

El proceso de movimiento Y comienza, según la fĴ gjurs 

1 o la figura 5, en una posición superior dB la placa d«a,.g\>ía 

10 can la pala transportadora 20 basculada hacia adelante***- 

(punto de cambio de conmutación A en la figura 9), Sob¿é**X« 

arista 15 dal alojamiento de transportador 13 bb cargado án — 

dirección de la flecha z (figura 1) el material a granel 26 a 

transportar, por ejemplo basura, por debajo de la pala transpor­

tadora 20.

5e imagina que al dispositivo de carga, mediante un 

sistema electrónico (no representado en particular), as conrnu 

tado al primer proceso de movimiento Y , que entonces comien­

za, basculando la pala transportadora 20 hada atrás en direc­

ción de la flecha Y^ mediante el equipo 21 de pistón y cilin­

dro, Este primer proceso de movimiento este terminado en la - 

figura 2 o en la figura 6 (punto de cambio de conmutación B - 

en le figura 9). A este proceso de movimiento la sigue el ee- 

gundo proceso de movimiento X^, en el cual la placa de guía -
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IB es desplazada hacia abajo en la dirección de la flecha 

X1 Y en astB «=aso arrastra consigo a la pala transportado­
ra 20 que permanece inalterada junto a la placa de guía IB. 

Esta carrera en vacio hacia abajo está terminada en la fi- 

5 gura 3 o en la figura 7 (punto de cambio de conmutación C

en la figura 9). Después de esto sigue el tercer proceso de

movimiento en el cual la placa de guía 18 mant£ene>pu*
* •!

posición, mientras que la pala transportadora 20 es heoftq -
a

bascular hacia adelante en dirección de la flecha y2 a^adj,

10 dor de su articulación 19 junto a la placa da guía, y #d#e

te modo transporta' hacia adelante y parcialmente hacia.é^ri
•

ba. en dirección de la flecha y2, ai material a granel.

tribuido sobre la parBd de alojaniento 17. En el cuarío/ppco• •• • “
ceso de movimiento X^» que comienza en la posición se^uñlla 

15 figura 4 (punto de cambio de conmutación D en la figuíra"^) 

la placa de guia IB es desplazada hacia arriba en dirección 

de la flecha x2 y transporta al material a granel 26, mediajn 

ta la pala transportadora 20 articulada a ella de modo inal­

terado, más hacia arriba dentro del recipiente colector 11 

20 hasta el material a granel que ya está descargado eventual- 

rnente allí, hasta que la placa de guía 18 y la pala trans­

portadora 20 se encuentran de nuevo en la posición de parti 

da según la figura 1.

Estos cuatro procesos de movimiento pueden ser con­

trolados mediante interruptores de fin de carrera o inte­

rruptores de apriete o pulsación (interruptor de presión de 

pistón) en unión con el sistema elect , 'i.icc, de manera tal

25
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que si proceso de movimiento en cada caso subsiguiente es 

dejado libre para la iniciación sólo cuando ya ha transcy 

rrido parcialmente, o se ha terminado, el proceso de movi­

miento precedente. Con el fin de excluir peligros, puede - 

5 estar prevista una interrupción de la propulsión automáti­

ca por lo que es necesario conectar el siguiente proceso de
•

movimiento a mano mediante accionamiento de un interruptor^,
•

y accionar estB interruptor en el sentido da un interruptor

de "hombre muerto" durante todo el proceso de movimiento*/•

10 5e supondrá, por ejemplo en el caso del primer*«*j*em

pío de realización, que el segundo proceso de movimiento*x^

está previamente programado a conmutación de hombre mdéttt)

(funcionamiento aemiautomático), para Bxcluir una exposición
•••••

a peligros de las personas situadas junto a la aristaVde*-
• * • «

15 carga 15, pero que por una perturbación en el sistema’.^»*- 

conmutación está conectado erróneamente a impulso permanente 

en lugar de a funcionamiento de hombre muerto, en que, por 

ejemplo,el interruptor de fin de carrera, conmutado en la - 

posición según la figura 2, situado en C, por ejemplo debi- 

20 do a basura agarrotada, en contra de la programación previa 

impide la desconexión desde el funcionamiento automático y 

el cambio a funcionamiento de hombre muerto. En este caso, la 

placa de guia comenzaría ciertamente su movimiento de B has­

ta C (figura 9) en la dirección de la flecha x̂  ̂ desde la po- 

25 sición según la figura 2 a la posición según la figura 3, p_e 

ro lo terminaría después de un período de tiempo determinado* 

El dispositivo electrónica tiene, pare este fin, un



circuito de aseguramiento o corrección que responde a esta 

conmutación errónea, el cual circuito, en comparación con 

el circuito previamente programado a funcionamiento semiautó 

mático,interrumpe o modifica el transcurso defectuoso adi­

cional del proceso de movimiento X^, por BjBmplo parendo la 

pala transportadora 20 es decir, en el ejemplo de realiza­

ción, la propulsión de la placa de guía 10 con la pala’tcjsns
a

portadora 20 articulada a ella. Preferiblemente, está |í££~

visto para ello en el dispositivo electrónico un enclatramaen,

to en tiempo, que da lugar a que el proceso de movimierrtr>V*

iniciado erróneamente, sólo sea interrumpido después*dé un
*

período de tiempo determinado, ventajosamente después *d6* *•'
•

aproximadamente un segundo. En el ejemplo de realización. íse-

gún las figuras 1 a 4, esta corrección se efectúa, por»ajem-
. • •.

pío, en una posición intermedia entre las figuras 2

Eventualmente, en el casa de interrupción de la pro­

pulsión de la placa de guía 18 también la pala transportado, 

re 20, en lugar de ser parada, puede ser propulsada prematu­

ramente en la dirección de la flecha y^. No se alcanza con 

ello la posición Begún la figura 3 (punto de cambia de conrnu 

tacióri C en la figura 9) y se orilla la zona de peligro que 

existiría antes de, o al alcanzarse, esta posición.

Por el hecho de que el proceso de movimiento conmu­

tado defectuosamente esté ciertamente todavía iniciado, pero 

as interrumpido prematuramente, se facilita al mismo tiempo 

la comprobación del manantial de error.

En al ejemplo de realización 9egún la9 figuras 1 a 4
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bh supone que la zona de peligro del curso de movimiento se

halla en el segundo proceso de movimiento'*^, durante el mo

vimiento haria abajo de la placa de guía 18 y por consiguiera

te también de la pala transportadora 20, puesto que la pela

5 transportadora es conducida en este proceso de movimiento -

frente a la arista de carga 15»

En el ejemplo de realización según las figuras 3*hps-

ta 0, por el contrario, ai en esta forma da realización*Tro

está colocado un elemento protector de carga que cubre*«0t\

10 dispositivo transportador, existe una zana de peligro cooíbs,

pendiente sólo durante el subsiguiente proceso de movirfl^ento

Yg en el movimiento de basculación hacia adelante de ía*pela
*

transportadora 20 en la dirección de la flecha y p u e s t p *
** • • *

que en eta caso ya está terminado el precedente (seguftdo)-* pro
• • • •

15 ceso de movimiento X^, cuando la pala transportadora •JgÔ jfcie- 

ne todavía una distancia, respecto de la arista de carga 15, 

tal que se puede excluir una exposición a peligros de la per­

sona que efectúa la carga. El aseguramiento contra conmuta­

ción errónea es necesario por consiguiente especialmente sólo 

20 en, durante, o antes de iniciarse, el tercer proceso de mo­

vimiento Y^, es decir la carrera de basculación hacia adelajn 

te de la pala transportadora 20, desde la posición según la 

figura 7 a la posición según la figura 8.

Un aseguramiento correspondiente por modificación del 

25 curso de movimiento puede estar previsto, dependiendo de las 

circunstancias, en uno o en varios lugares del ciclo total

del movimiento
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El sistema electrónico está colocado, conveniente­

mente en la proximidad del dispositivo de carga trasero,en 

posición lateral junto al alojamiento de transporte, de mja 

ñera tal que se necesitan sólo cortas conducciones hacia los 

5 interruptores de fin de carrera, y hacia los Bquipos que -
propulsan directa o indirectamente a la pala transportadora,

y el sistema electrónico así como los emisores de órdeneg ** •
son accesibles fácilmente de modo eventual desde un ladoífiel 

dispositiva de carga. 5in embargo, estos pueden estar difl,- 

10 puestos naturalmente también en la cabina del conductoy.p/.

en cualquier otro lugar apropiado. A diferencia de un edíte­

me de control por relevadores, en sí posible, el sistema.V 

electrónico de control, además de la ventaja de requerir^$n-

comparablemente menos espacio y de tener una mayor segpẑ ijdad
» • • * •15 de funcionamiento y precisión, posee la ventaja de una in-*. • •

tercambiabilidad sencilla y rápida de los programas.

Especialmente existe también la posibilidad dB poder 

utilizar el mismo sistema electrónico para diferentes tensioi 

nes dentro de un margen de tensiones relativamente grande,

20 por ejemplo de manera tal que una caja manejablemente peque­

ña, que contiene el sistema electrónico sea provista por am­

bos lados con enchufes múltiples para la conexión de corres­

pondientes enchufes conjugados para conducciones de aporta­

ción y de evacuación. Especialmente, el sistema pueda estar 

25 estructurado de manera tal que pueda ser utilizado sin difi­

cultades y sin medidas adicionales para las tensiones ha­

bituales en vehículos para basuras, de 12 y 24 voltios.
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En la figura 10, que muestra esquemáticamente desde 

atrás el dispositivo de carga, las mismas partes que en las 

figuras 1 hasta 8 están provistas con los mismos signos de 

referencia. Con 10 se designa la placa de guía movible hacia 

arriba y hacia abajo en dirección oblicua dentro del aloja­

miento 13 da transporte, con 20 se designa la pala transpor­

tadora arriculada mediante articulaciones 19 en la piaos d^ 

guía y basculable con relación a la placa de guía IB alrfefha 

dor de las articulaciones 19 mediante un equipo 21 de 

ton y cilindro. La placa de guía IB es propulsada de míjdp;̂ .. 

desplazable hacia arriba y hacia ahajo mediante un par xfe, “ 

equipos 27 de pistón y cilindro, no representados en lAB.'fi- 

guras 1 hasta 8 cada uno con un cilindro 28 y un pistofj»o* 

una biela 29, estando articulado el cilindro 28 mediantj^¿La 

articulación 30 al alojamiento 13 de transportador y Xa'ftie- 

la 27 mediante la articulación 31 a la placa de guía IB.

En la parte superior del alojamiento dB transporte 

13 está dispuesto un aparato distribuidor 32 para el medio 

de presión hidráulico, conectado por ejemplo con una bomba 

delantera, el cual aparato abastece a los cilindros 28 y 22 

de los equipos de pistón y cilindro 27 y 21 respectivamen­

te. Unas válvulas magnéticas 33 controlan al medio de presión 

hidráulico aportado a ellas por el aparato distribuidor 32 a 

través de conducciones 34 y después de su liberación lo con­

ducen de retorno a través de conducciones 35 hasta el apara­

to distribuidor 32, desde donde el medio de presión es dis­

tribuido a través de conducciones 36 y 37 a los cilindros 28
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y 22 respectivamente.
La parta electrónica del dispositivo de control com­

prenda un panel de conmutación o distribución.SB.Desde el panel 

de conmutación o interrupción 38, el aparato de cortrol 39,

5 que contiene el sistema electrónico, es manipulado para fun­

cionamiento planamente automático o servicio permanente, para 

funcionamiento semiautomático o para conmutación manual,.jBn*

que a su vez, dependiendo de la programación, el sistema,f.*
electrónico a través de conducciones 40 transmite impul^q^de 

10 control a las válvulas magnéticas 33, que a su vez controlan 

los procesos de movimiento individuales de la pala transpon— 

tadora 20 a través del aparato distribuidor 32, o bien 

taments a través de los equipos de pistón y cilindro 21*»* * 

bien indirectamente a través de los equipos de pistón y!*oflin- 

15 dro 27 que propulsan a la placa de guía 18, /***.
’.i*

Unos emisores de órdenes, dependientes del camino, pa­

ra el transcurso de los procesos de movimiento en forma de - . 

interruptoras de fin de carrera 41a, 41b, estén colocados jun­

to al alojamiento de transporte 13 y son accionados por ejsm- 

20 pío mediante un tepe 42, el cual está dispuesto adosado a la 

placa de guía 18 de manera tal que el interruptor de fin de 

carrera 41a es accionado al final de la carrera hacia abajo y 

el interruptor de fin de carrera 41b es accionada al final de 

la carrera hacia arriba da la placa de guía IB, Los interru£ 

25 tores de fin de carrera 41a y 41b están provistos, por ejem­

plo, en una realización conocida, con elementos 41c flexibles 

elásticamente que se desvían al ser toe.ni os por el tope 42 y
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de este modo pueden cerrar o abrir el necesario contacto*

Las conducciones 41d unen a los interruptores de 

fin de carrera 41a y 41b con el sistema electrónico en el 

aparato de control 39 pus libara» en el orden de sucesión - 

previamente programado, las válvulas magnéticas 33 y, por 

consiguiente, los procesos de movimiento individuales*

Además dB los interruptores de fin de carrera 4J.a¡
*  é

41b, accionadas de modo dependiente del camino como emisp-
é

res dB órdenes, están previstos otros emisores de órdqgps^ 

accionados de modo dependiente de la presión, dispuestos/- 

junto al aparato distribuidor 32, por ejemplo en forma, h p
9

interruptores de presión de pistón, los cuales sstán

tos en el sistema hidráulico, por ejemplo junto al aparato

distribuidor 32, y cuya disposición ilustrativa se saRâ -fi

de modo puramente esquemático en 43 en la figura lO.^B'tos 1
*. • *

dan lugar especialmente a quB, al aumentar la presión en los 

cilindros 22 ó 28 por encima de un valor permitido, espe­

cialmente en la posición final de los pistones 24a y 29a 

respectivamente se emita una seílal al sistema electrónico en 

al aparata de control 39 y por consiguiente se dé lugar al 

cambio de conmutación previamente programado desde un pro­

ceso de movimiento al siguiente, 5i aparece una conmutación 

errónea, por ejemplo por el hecho de que uno de los inte­

rruptores de fin de carrera 41a ó 41b, que actúa como emisor 

de órdenes, sea agarrotado por un trozo de basura volumino­

so y sea conmutado a funcionamiento permanente, al sistema 

electrónico existente en el aparato de control 39 da lugar
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a que sea interrumpida la propulsión de las palas transpor­

tadoras 20 o dB la placa de guía 10 o se cambie de conmuta­

ción de otro modo mediante impulsos correctores previamente 

programados de modo correspondiente.

Preferiblemente, el aparato de control 39 está rea­

lizado con el dispositivo electrónico contenido en él, de - 

manera tal que pueda ser conectado a sistemas de corriente»de 

diferentes tensiones, por ejemplo aproximadamente en un#0iar- 

gen de tensiones entre un valor simple y un valor doble.Eyen 

tualmente. pueden estar contenidos en el sistema electrónico 

elementos que midan la tensión de entrada o la inxensitiaJJ. da 

corriente de entrada y la regulen a una potencia aproxijQ^da- 

mente constante, «

También, las aparatos de control pueden est aj$*ec|íui- 

pados para diferentes programas, de modo tal que medigfrvS^ - 

simple colocación selectiva de correspondientes elementos de 

conexión ee puedan transmitir diferentes y diversos programas. 

En la figura 11 se señala, por ejemplo, que el aparato de - 

control 39 esté provisto con taladros de enchufe 44 en los 

cuales se pueden enchufar espigas de enchufe 45a ó 45b de - 

elementos de enchufe 46a ó 46b, y de esta manera transmiten 

los diferentes programas. En la figura 10 estén señalados 

en 46 tales elementos de enchufB.

En la figura 12 se representan esquemáticamente en el 

tercio superior, en su transcurso cronológico, las diferen­

tes carreras Y^, X^, Y^, X2 con los puntos de cambio de con­

mutación de control A, B, C, D, correspondientemente a la fi-
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gura 9# El completemiento de los procesos de movimiento, ijn 

dividuales está señalado aquí en cada caso mediante el acó, 

damiento rayado o sombreado desplazado hacia arriba del - 

trazo de línea rectilíneo.

En el tercio superior de la figura 12 se señalan 

a modo de ejemplo posibilidades de manantiales de error de 

conmutación, que resultan por ejemplo por puntas de presión 

durante el cambio de conmutación, como consecuencia de.lg - 

necesaria aceleración de las masas, y que pueden provt^qgp, ~ 

conmutaciones erróneas. Estas pueden extenderse por p^ríc»dos 

de tiempo diversos z^, z^» z^, z^. .í.

De acuerdo con el invento, está previsto un cij«;tji- 

to corrector que impide tales conexiones erróneas. Par,® £s- 

tB fin, es enclavada mediante el sistema electrónico ¡La. er- 

den de conmutación emitida en un punto de cambio de com^jta 

ción A, B, C ó D por los emisores de órdenes 3B, 39, 43,etc.

En el tercio inferior de la figura 12 se señala 

cuándo se libera, para el proceso de movimiento en cada ca­

so subsiguiente, una orden de conmutación transmitida al ini 

ciarse cada uno de los procesos de movimiento. Esto ocurre, 

mediante enclavamiento en tiempo electrónico, sólo después 

de un periodo de tierno jj determinado, que por ejemplo es - 

una fracción de todo un proceso de movimiento ja. Los tiem­

pos de liberación f^, , f^» f^ están escogidos en este ca

eo de manera tal que hayan ■‘ranscurrido los períodos de tiem 

po z^, Z£» Zg» z^» antes de que se efectúe la liberación - 

(es decir u^z^, etc.).
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Para la puesta en acción del enclavamiento en tiem­

po, el impulso desencadenado por el emisor de ordenes perti­

nente, es liberado por el sistema electrónico a través de un 

condensador u otro miembro tsmporizador eléctrico, por ejem­

plo un contador, sólo tras haber transcurrido el tiempo de - 

enclavamiento, por ejemplo un segundo, que corresponde a la 

carrera j j  insensible a los impulsos» Si, por ejemplo, el.int— 

pulso erróneo, que había sido desencadenado por ejemplo,jíqr

puntas de presión al cambiar repentinamente de conmutac¿.£n,^en

el punto de cambio de conmutación A, ha cesado después jie#«jn

intervalo da tiempo z. mas o menos largo, la liberación*d§l

impulso de cambio de conmutación para la iniciación del.p/r
•  + 0guíente proceso de movimiento X^ que sigue al proceso d*p«mjb-
* 0 •

rrera jj, puesto que la pala transportadora puede reali#zar*.su 

carrera adicional sin ser influida’por puntas de presión en 

el sistema hidráulico, hasta que se alcance el punto B, en el 

cual como consecuencia de la limitación de carrera tiene lu­

gar un renovado aumento de presión, que entonces conduce al 

cambio de conmutación a la carrera X^,

Eventualmente pueden estar previstos también elemen­

tos de seguridad especiales, por ejemplo varistores o dio­

dos de marcha libre, mediante los cuales se reprimen las pun­

tas da tensión perjudiciales, especialmente cuando se cambia 

de conmutación de un proceso de movimiento precedente a uno 

subsiguiente.

Convenientemente, el enclavamiento en tiempo Bsté -
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previsto no sólo en relación con un cambio de conmutación 

dependiente de la presión, sino en cualquier caso. Con ello 

se facilita de uri modo esencial un diagnóstico de eventua­

les Brrorea en la propulsión o en el control, puesto que la 

pala transportadora realiza en cada caso una determinada cji 

rrara, si bien limitada, después de cambiar de conmutación 

al proceso de movimiento erróneo y por consiguiente se 
de comprobar inequívocamente en que lugar ha da buscarS^^un 

error o defacto, •••#%

En la figura 13 se representa a modo de ejemplo»«i*e 

aué modo se puede conseguir un retardo cronológico (enó^avji

miento en tiempo). Los impulsoa de entrada J son apoítfe*-*
•dos en este caso a través de un sistema da circuitos car^c-

terizado por el BÍmbolo lógico a un condensador Kf*«q*ae -
• * * •

los transmita dependiendo de la carga sólo después d^un/de, 

terminado intervalo de tiempo, por ejemplo 1 segundo a tra­

vés de un sistema de circuitos E^ correspondiente como im­

pulso de partida Jg»

La figura 14 muestra, además un esquema para el aliña 

cenamianto de un impulso de entrada mediante los dos siste­

mas de circuitos E^ y permaneciendo y durando el almace­

namiento hasta que un impulso de retroajuste sea aportado 

al sistema de circuitos E^ y de este modo suprima si almace­

namiento.

En la figura 15 se representa además un esquema para 

la imposición de un transcurso previamente programado de pro, 

cesos de movimiento sucesivos, con represión de conmutacio-
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erróneas debidas a órdenes, que en caso contrario provo­

carían un proceso de movimiento que no se halla Bn la suce­

sión o en el orden. Se designarán en este caso con J^,

J03 y los impulsos de entrada emitidos por los emisorBB

de órdenes en los puntos da cambio de conmutación A, B, C y 

D. Estos impulsos son aportados a través de sendas memorias,

E^/E^ correspondientemente a la figura 14, a las salidas dial
• • *sistema electrónico, iniciando ellos como impulsos de parti­

da J ., J _, J _, J los procesos de movimiento Y , Y , Y*, 81 Bu 9 J 6 4 JL d, w
Y^ que comienzan en los puntos de cambio de conmutación 7f*fias_

 ̂  ̂I ata D, Un impulso de paryida J es transmitido simultaneamen-
 ̂ 0 • • • * *te a través de la conducción L a los sistemas de circuitos1 • • •• • •

Ej.» que están asociados con los puntos de cambio de conmfita-  ̂ •«« • •
ción C y D, y bloquean la generación de un impulso de p'a’ríida

* •• •
* * •y Jg^, de manere, tal que solo es liberada una posibilidad 

de conmutación en el punto de cambio de conmutación B que si­

gue al punto de cambio de conmutación A,

Si después de ello se emite en el punto de cambio de 

conmutación B un impulso de entrada J £» éste a través de las 

memorias asociadas E^/E^ puede generar el impulso de salida
e

Jag t que simultáneamente es transferido como impulso de blo­

queo a través de la conducción l_2 a los sistemas de circuitos 
Eg, asociados con los puntos de cambio de conmutación A y D, 

para suprimir o bloquear un impulso ds salida y J^,

mientras que es suprimido el bloqueo de un impulso ds salida

J _ asociado con el punto de cambio de conmutación C, De modo 9 J
oportuno ocurre lo correspondiente al emitir impulsos en los



puntos de cambio de conmutación C y D, de manera que sólo se 

asegura como poaiblB una conmutación progresiva cíclica.

Por lo demás, el invento no eBtá limitado a los ejem­

plos de realización descritos, sino que pueda ser aplicado 

5 a otros procesos de movimiento, en los cuales aparezcan pro­

blemas similares a los descritos. Así, pueden controlarse co 

rrespondientemente al invento ciclos de movimiento con m.ejs p  

menos de cuatro procesos de movimiento, evantualrnente tapicen 

en el caso de cursos circulares con sólo un proceso de rggv̂ i- 

1G miento.
«• * «

22
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- REIVINDICACIONES „
» I

1.- Dispositivo de carga con control electrónico - 

para recipientes de materiales a granel, especialmente reci­

pientes de colectores de vehículos para basuras, con un re­

cinto de carga que recibe el material a granel y una pala - 

transportadora que es propulsada por una fuerza auxiliar por

motor y realiza un movimiento de transporte, que está subdi-
*■# Pvidido en procesos de movimiento sucesivos, iniciados medían

'11 ‘te impulsos de conmutación individuales, caracterizado pór

un circuito electrónico de aseguramiento o corrección que*-
*

responde a una conmutación errónea, mediante el cual se ádm¿4* * *i •te sólo una determinada sucesión de impulsos y se reprimén

los procesos de movimiento de la pala transportadora conmu—
’ •*»« 4 *

tados de modo erróneo.

2.- Dispositivo de carga según la reivindicación
• • • »

1, caracterizado porque en el caso de iniciarse los prÉk»4os 

de movimiento individuales por emisores de órdenes - espe­

cialmente dependientes del camino y/o de la presión - tales 

como interruptores de fin de carrera o interruptores de pre, 

sión, el circuito de aseguramiento o corrección tiene uno o 

varios enclavamientos electrónicos, que admiten un desencade, 

namiento de impulsos sólo en cada caso del emisor de órdenes 

que sigue en el orden de sucesión predeterminedo pera un pro 

caso da movimiento subsiguiente, pero no se tome en cuenta 

un desencadenamiento de impulsos de los reatantes emisores - 

de órdenes ni siquiera en el caso de librase de modo erróneo 
un impulso del mismo.

3.- Dispositivo de carga según lea reivindicaciones

• «
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anteriores, caracterizado por un enclavamiento en tiempo, me 

diante el cual en el caso de una conmutación comprobada como 

errónea por el sistema electrónico de un emisor de órdenes 

para un proceso de movimiento subsiguiente, el sistema de - 

5 propulsión en este proceso de movimiento ya iniciado es in­

terrumpido o modificado sólo despúes de un período de tiempo 

predeterminado, por ejemplo de aproximadamente 1 segundo, -
;■después de haberse iniciado el proceso de movimiento. "»«* ¿ t4,- Dispositivo de carga según una de las reivindi

•i •10 caciones anteriores caracterizado porque en el caso de que*‘-
*

el sistema electrónico haya comprobado que un emisor de ¿retai1 i  %nes está conmutado erróneamente, es parada la propulsión tie
nonla pala transportadora.
* » *

5.- Dispositivo de carga según una de las reivifi'di»•»*o «,
15 caciones anteriores caracterizado porque en el caso de q*ue -

4 * ’  *

el dispositivo electrónico haya comprobado que es errórteo*un 

emisor de órdenes y es cambiado prematuramente de conmutación 

a otro, proceso de movimiento, que sigue al proceso de movi­

miento erróneo iniciado por el emisor de órdenes.

20 6.- Dispositivo de carga según una de las reivindjl

caciones anteriores, caracterizado porque los impulsos para 

la iniciación de Iob procesos ds movimiento de un mismo ci­

clo son generados parcialmente por emisores de órdenes deper^ 

dientes del camino y parcialmente por emisores de órdenes - 

25 controlados de modo dependiente de la presión.

7.- Dispositivo de carga según una de las reivind¿ 

caciones anteriores, caracterizado porque realizando la pala 

transporta.Mira varios procesos de movimiento, a saber aspe-
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cialmente una carrera de basculación hacia adelante con mate

n a l  a granel recogido a través de una arista de carga, una

carrera de transporte hacia arriba el recipiente colector -

de material a granel, una carrera de basculación hacia atrás

con el material a granel entregado el recipiente colector de

material a granel, y una carrera en vacio hacia abajo a la

zona de la arista de carga, se establece que con cada proce-

so de movimiento está asociado con un emisor de órdenes para• ,
la iniciación del proceso de movimiento, conmutándose prefe-

1 A
riblemente la carrera en vacío hacia abajo y la carrera de

* A
transporte hacia arriba de modo dependiente de la presión,la

»< .

carrera de basculación hacia delante y la carrera de bascula
■**•*■»

ción hacia atrás de modo dependiente del camino y eventuadjnei 

te, en especial la carrera de basculación hacia adelantares
r- I. »' ♦ ’ r

conmutada al mismo tiempo de modo dependiente de la prps'ión,
•» r 4y por lo menos un emisor de órdenes para un proceso de moví, 

miento que recorre una zona de peligro, pero preferiblemente 

los emisores de órdenes para todos los procesos de movimien­

to, está subordinado a un circuito de aseguramiento o corree 
ción.

9.- Dispositivo de carga según una de las reivind¿, 

caciones anteriores, caracterizado porque respondiendo a - 

elección a funcionamiento permanente continuo, funcionamiento 

automático, por un lado, y a un funcionamiento eemiatomático 

con procesos de movimiento conmutables sucesivamente, por - 

otro lado, entra en acción el circuito de aseguramiento o - 

corrección, cuando se emite un impulso permanente arrfineo en 

el aaso di- funcionamiento semiatomético previamente programa.



26

do.

9.- Dispositivo según una de las reivindicaciones 

1 a 8, caracterizado porque el control electrónico 9e real¿
2a por medios electrónicos, especialmente medios para la me- 

5 dición de la corriente de entrada y regulación a una poten­

cia casi constante, de manera tal que el sistema electrónico

e3 utilizable para una mayor margen de tensiones por lo menos
• • •

entre una tensión simple y una aproximadamente doble. • • •

10. - Dispositivo según las reivindicaciones aniR-»
10 . .ñores caracterizado porque el sistema electrónico está

visto con un número tal de conexiones, especialmente elema*o-
•

tos de enchufe, que puede ser utilizado para diferentes .rootfps

de aplicación de emisión de órdenes mediante uso de un irúmé-

ro de conexiones limitado en cada caso de modo diverso

15 ferente. .****.
•• • •

11. " Dispositivo según una de las reivindicaciones 

1 a 10, caracterizado porque el control electrónico está pro. 

visto.de elementos de aseguramiento, por ejemplo váristores

o diodoB dB marcha libre, mediante los cuales se reprimen - 

20 las puntas de tensión perjudiciales, especialmente al cambiar 

de conmutación de un proceso de movimiento precedente a otro 

subsiguiente,

12. - "DISPOSITIVO DE CARGA CON CONTROL ELECTRONICO 

PARA RECIPIENTES DE MATERIALES A GRANEL".

25 Tal como se describe y reivindica en la presente -
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Mamaria Descriptiva, que consta de veintisiete hojas escritas 

a máquina por una sola cara y de sus correspondientes dibu­

jos,
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