
-f;;'-''. -MEMORIA DESCRIPTIVA " *"

que sé presenta para unir a la solicitud \.

-1 P A T E N T E N D E  . I N ' V E N, C I O.N

-formulada él 9 de Febrero de 1961, con ël Núm. . 2 6 4 . 7 3 9 yi

'L - * - - - -  - en - '1- T*
. - ' ,\-'E S P A N  A J-J ' 1.

por VEINTE años - . -

a hwbre'cíé.JSÔCI^JÎNOUVÉLLÉ' DES ATELIERS DE'VENISSIEUX, so-r 

piedad.anónima francesa, éstablècida en Venissieux (Rhône), - 

Francia, por: . _ '.J.-.r

''DÏSPOSITIVO DE MANDO HIDRAULICO" "

Los materiales de manipulación, y más particularmente 

los materiales de obras públicas tales ..como.^paljás, Ĵ úas-,'''.car'*J: 

gadoras, etc.... de mando hidráulico, están equipados general^

mente con un circuito hidráulico simple controlado por una plu 

ralidad de distribuidores que permiten alimentar selectivamen 

te, con aceite a presión proporcionada por una bomba, él gato 

o motor a accionar.

En el caso más general, la bomba es del tipo de gasto sen 

siblemente constante, y de esto resulta que la velocidad del

órgano receptor está igualmente limitada a un valor sensible-



mente constante. No se pueden conseguir, pues, para ciertas

operaciones; con poca carga tales como los movimientos de appo 

ximación del órgano de trabajo, más que velocidades a lo sumo 

iguales a la velocidad de trabajo, mientras qué lá potencia 

.disponible permitiría velocidades mayores.

Por otra parte ¡ ¡si se utiliza el circuito de la bomba 

para alimentar simultáneamente dos órganos receptores, la di­

visión del gasto se efeótúa irregulárménte, absorbiendo el ór 

gano menos cargado la mayor parte, y cada una de las dos vélo^ 

cidades obtenidas es evidentemente inferior a la velocidad 

normal de trabajo'.-.. .. -'ry--

'iLas bombas de gásto ..variabl'e..-pérmiten' obtener .Velocidades 

de aproximación más elevadas, pero son costosas y no permiten 

el mando simultáneo d'e dos órganos receptores. La simultaneé 

dad dé dos móvimiéntos es sin embargo yéntajosa V en el caso dej- 

grúas o de palas, puesto que permite reducir la duración de un 

ciclo de trabajo superponiendo dos movimientos distintos, ta­

les como por ejemplo la elevación de la carga y la rotación o 

traslación del órgano que soporta la carga. Se puede conseguir

este resultado utilizando dos circuitos hidráulicos distintos,

pudiendo alimentar cada uno de ellos un órgano receptor deter­

minado, siempre que los dos movimientos simultáneos sean compa

tibies entré sí, pero se ha de disponer entonces de una poten t

cié doble, puesto que cada órgano puede trabajar a plena carga. 

. E l  dispositivo hidráulico que constituye el objetó del

invento permite, con una potencia limitada a la que es necesa­

ria para una operación a plena carga con mié velocidad determL 

nada, ̂ realizar dos movimientos simultáneos con carga reducida

y a velocidad normal, 

velocidad normal o a

o un movimiento con carga reducida, a

gran velocidad, y esto sin que sea necesá



rio tomar precauciones especiales durante la selección de ios
diferentes movimientos, para evitar cargas o velocidades nema

s.iado elevadas. - "* . - -

Conforme al invento, un motor único arrastra dos bombas 

de igual capacidad, cada una de las cuales es susceptible de i: 

.proporcionar la presión ÿ el gasto necesarios para un movimien

to a piena cargay a velocidad normal, alimentando las dos bom

bas dos circuitos adscritos cada uno al mando de movimientos 

susceptibles dé superponerse a movimientos mandados.por el

otro circuito, teniendo cada circuito un distribuidor de manió 

bra para cada uno de los movimientos'que manda, estando conju

gados entre si" los dos circuitos por medio de válvulas contro 

ladás automáticamente por un circuito auxiliar j.álimentado por ' 

dichos circuitos en función de las posiciones de dichos distri 

buidores de maniobra y de las Presiones en"los dos circuitos, 

estando destinadas dichas válvulas a separar los dos circui­

tos para movimientos simultáneos con carga reducida a la velo 

cidad normal de trabajo, a sumar en un mismo circuito los gas 

tos de las dos bombas para cada movimiento único con carga re

ducida y a gran velocidad, y a alimentar uno u otro de los dos, 

circuitos a la presión máxima de la bomba correspondiente para 

un movimiento a plena carga y a velocidad normal. -

En el dibujo anejo se ha representado en forma de esqúe 

iná, y se ha descrito a continuación.a título de ejemplo, un , 

modo particular de realización de un dispositivo de mando con­

forme al invento.

En el dibujo:

La figura 1 es un esquema de conjunto, que muestra el dis

positivo en la posición de marcha en vacío.

Las figuras 2 ,  3, 4 y 5 son esquemas análogos al de la *

- '3 -



figura 1 , que muestran el dispositivo en las posiciones que

corresponden respectivamente á un movimiento de aproximación 

a gran velocidad, a un movimiento de trabajo a plena potencia.

y a velocidad normal de trabajo, a dos movimientos de aproxi 

mación a la velocidad normal y a un movimiento de aproximación 

limitado a la Velocidad normal. -

, El esquema de la figura 1 representa el dispositivo de 

mándo hidráulico en el caso en que ningún aparato utilizádor

dé-''la* presión está .alimentado...'

Dos bombas idénticas RA y RB alimentan,respectivameh

te dos circuitos A y  B representados en trazo lleno, y son/arras 

tradas por un motor común M c u y á  potencia corresponde ál arras 

tre .de,'.las/dos ''bombas.;,bon*''Un--gastó"'máximó "a'̂ úpa/.presión',r.p,̂ q̂ 

dé una de las dos bombas;con.sú gasto máximo a una presión "

P' = 2p, siendo nula la presión en la otra bomba. La presión p 

en cada uno de los circuitos A y B está limitada pór una v á l v u ­

la; de seguridad 1 , unida á la cuba. ; 1 r/̂ .r/''̂

Los dos circuitos A y B están conjugados entre si por me 

dio de uná válvula 2 de tres posiciones que permite, o bien el, 

l.ib&e-pa.sp-'"de,"l-os'- dos caudales (posición á del esquema) , o bien 

la/suma del caudal A air caudal B (posición b), p. bien la suma 

del caudal B al caudal; A (posición, c). por otra papte, una val 

vúla 3 de tres posiciónes, común.a los tres circuitos, permite, 

ó bien el libre paso de los dos caudales (posición a del esque

ma), o bien unir directamente a la cuba el circuito A (posición- 

b) o el circuito B (posición c).

El circuito A está unido directamente a un grupo dedis-í 

tribuidqres de maniobra 4, S, 6; el circuito B está unido di ,

rectamente a un grupo de distribuidores de maniobra 7, 8, 9. 

Cada uno de los distribuidores de maniobra 4 a 9 puede



-;j.* .ócúpar tres, posiciones. ..'En.las-.posiciones á'-del- esquema, dos y 

y ".-r :\j *tr.es distribuidores .de.un'mismo .grupo están unidos entre* sí," 

en serie, y a  una válvula 10 común a los dos grupos; eñ las 

posiciones b y c¡ cada uno de los distribuidores alimenta, en 

5 un sentido o en el otro, respectivamente^ el órgano motor (ga­

to o motor rotativo) a mandar. -

1 - Los dos circuitos A y B están unidos por otra parte direc

tamente a la válvula 10 que puede ocupar dos posiciones; en 

^la posición a, la válvula 10 une con la cuba los distribuido- 

10 res de maniobra de los.dos grupos; en la posición b la váívú

la lO establece la unión entre, los dos circuitos A y B y corta 

lös retornos a la cuba a través de los distribuidores. *

y',.yy.y.̂ y Sobre cada uno de los circuitos A y B estámontadá una

válvula antirretorno 1 1 . . , , r ^

1S * Los distribuidores 4 a 9  son de mando manual, D. Las váL

- ,'lv.'ulás;.'.'2,* 3.,y 10 son .deyn^ddpyhÍdráuiid.ó/-.Byy^sst.án. u n i d a s a y -  

^ * este efecto a un.circuitb pilotó T representado en trazos pun

, *   toados. ....... - - ' * ...r.-'

. El circuito piloto C ..es derivado de los circuitos A y 3

y.. . . - -. po.r . medió- de dos válvulas 12 y 13 calibradas a la presión p, S--' -: 

y que'eñ adelanté .serán designadas' válvulas, de .secúep.cia. ' . yy " - 

f l A g n a s . . - . a b * á  j o'í'de las válvulas 12 y 13, las dos ramas de cir 

cuito C, están unidas, por una parte, a los dos mandos hidráu- 

y.r,y- líeos H de la válvula 3, por otra parte, al mando .hidráulico

H de la válvula 10 y,^finalmente, a un mando hidráulico H de r 

I' ^¡ná válvula 14. . . ' * -1 '; . .. ... "' - ' ' -'' - ' y '

. La válvula 14 puede ocupar dos posiciónes.y Eñ la posición 

y ;á del esquema, une los circuitos A y B a dos válvulas 15 y 16,

*ŷ - respectivamente;^ en la posición b interrumpe estas uniones.

? Lasy;válvul.as 15 y 16 pueden ocupar tres posiciones- "En

' á ^

' yß
'
< < T )

- 5 -

-

A.t

" ̂*̂4 t.

y-y

í '..
^ -j.'

y;^y

s -r- -^  ̂ f

í- \ -
)'' M y iy tvra y '

L,yy)'y - 
Aji4
 ̂-y i * - '

! y y

f ' Í '

"*  ̂tyy -̂y*

) yy?y-- ! yy' ̂

y

-'s-y.

 ̂̂ 'ir

iy'-'J Iß*'.



la posición a, establecen la comunicación entre los circuitos 

correspondientes A ó B con los mandos hidráulicos H de la vál- . 

vula 2; en las dos posiciones b, unen con la cuba los mpndos . ;

.hidráulicos correspondientes H de la válvula 2. ^

Las válvulas 15 y 16 están unidas mecánicamente pop me­

dios no representados, la válvula 16 al grupo de distribuido­

res 4, 5, 6, la válvula 13 al grupo de distribuidores 7, 8, 9.

La parte del circuito piloto C que manda la válvula 14 

no es alimentada de líc(uido a presión más que cuando uno u otro 

de los distribuidores-4, 6 y 7 es maniobrado. L

 ̂Todas las válvulas de mando hidráulico son atraídas a su 

posición de reposo por resortes 17. - "

El circuitopiíotoC tiene una pluralidad de válvulas an 

pirre torno 18. - 7'*"7 77.,;.̂.";̂ "7"-' -'"'7.*""' --7.77...,.,t¿,; ..77-77 ' 7.7.: 7-7 *7-"77

.--7,,-. El esquema de las figuras í a 5 ha sido establecido, a tí " 

pulo deejemplo, papa una pala mecánica que tiene dosmotores 

de traslación (3}ue mandan, cada uno, una oruga o una rueda mo- - 

triz, un motor de rotación de la Porreta, un gato de excavación, 

un gato de mando de la cuchara, y un gato de elevación. ' . ..

A cada uno de los §eis movimientos a réalizár está ádscri

n

WM,-. 
-y ' 

*
-
'
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.-.,'77''̂,h- <- -<!
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to uno de los;seis distribuidores *&e mañiobra 4 á 9, que están - 

distribuidos ept- -los - dos.*grupos.-'.4;,*̂ $.jg:.'á y 7, 8, 9 de manera que 

dos distribuidores que manden dos movimientos susceptibles de 

ser simultaneados se encuentran, cada.,uno, en uno de los dos gru 

pos. Los distribuidores de un mismo* grupo pueden-s&r;'bloquea-*'--.' 

dos mecánicamente uno con relación a otro para evitar su seléc 

ción simultápea.'-' 7 ''7.7'*;.-''*' *'"777.-.;."' 7 ..,;.'7. 7- ,,",77''.',..L'.-.'

"-7 ' ..En 7el. esquema, el.'dis.tribuidor-74';.manda-. la rotacióiirde ía '

torreta; él distribuidor 5 manda el movimiento de excavación; 

los distribuidores 6 y ? mandan,^respectivamente, las transía--
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. .. ' ... . - -- - ;
cion.es .izquierda. y derecha-; ".'el distribuidor 8.'manda' l'a-. el^r ̂  ' ,

vación, y el distribuidor 9 manda la cuchara. r

Los movimientos de aproximación a gran velocidad están

previstos para la excavación, la elevación y la maniobra de

la cuchara; los movimientos de trabajo a velocidad normal y

a plena potencia son realizados cualquiera que sea el receptor 

utilizado; los movimientos de aproximación limitados á la v e ­

locidad "normal son previstos solo para la rotación de la torre 

ta, o solo para la utilización de uno de los motores de trans-. 

lación. " - -- -"-"*'11 *" - . -̂-Ir.''̂-

Los esquemas de las figuras 2, 3 y 4, muestran a título 

de ejemplo las diferentes combinaciones de los dos circuitos 

en el curso de una operación de excavación acompañada temporal 

mente de una operación de elevación.

La maniobra manual del distribuidor 5,ha tenido por efec

to interrumpir la comunicación entre el c i r c u i t o Á y  la cuba 

y alimentar en el sentido deseado el gato, no representado, de 

excavación^ Está maniobra ha tenido porefecto,de otra parte, 

accionar la válvula 16, que interrumpe lá comunicación entre 

el circuito B y la válvula 2 ; ésta, unida solo al circuito,

A, viene á ocupar su posición c, para la cual el caudal 3 se 

añade al caudal A (figura 2), desplazándose el gato a una velo? 

pidad doble de su velocidad nortsial de trabajo en tanto que la. 

presión permanece inferior a su valor p.

? ? Úna vez que * la presión rebasa este yalor p, la válvula 

de secuencia 12 interviene y alimenta el circuito" piloto C ..?'-'* 

(f igura 3 ). La válvula 14 interrumpe la comutnicación entre e 1'- :-'- 

Circuit o A y la vályula 2, que vuelve a su posición paré?lá cual 

separa los dos circuitos A y B, mientrás que la válvula 3 e s '-'--? 

arrastrada a su posición para la cual el circuito b esta unido -



al recipiente. El* gato de mando de excavación es alimenta­

do entonces bajo una presión que puede alcanzar el valor P; 

el movimiento de excavación se puede efectuar a velocidad

normal .a. plena, .potencia. -. .. - . - . -

Al mismo tiempo, el circuito piloté Cj al actuar sobre 

la,válvula 10, ha unido con el circuito A los distribuidores 

7, 8 y 9. r ^ ' . ' ; ** ' ' , *

- Al movimiento de excavación se le puede añadir, en cada 

instante, un segundo movimiento tal como la elevación.

. La maniobra del distribuidor 8 adscrita á la elevación

tiene por efecto accionar M  válvula_15 e interrumpir la comu 

nicación entre el circuito B y l a  válvula 10 (figura 4).

- 1 Si en éste momento el gato de excavación es alimentado 

por los dos caudales A y B (figura 2), la intervención de la 

Válvula 1S tiene por efecto interrumpir la comunicación entre 

el circuito A y  la válvul§.2 que, unida entonces á la cuba por 

las dos válvulas 15 y 16, separa los dos circuitos A y B.

Si por el contrario el gato deexcavación estuviera ali­

mentado solo por el circuito A a la presión P (figura 3), el 

descenso de presión por debajo del valor p en el circuito A 

que alimenta los.dos.grupos de distribuidor, tiene por efecto 

hacer intervenir la válvula de secuencia 15; no estando ya 

alimentado el circuito piloto C,-lá válvula 3 interrumpe la 

comúnicáción entre el circuito B y la cuba, y la válvula 10 - 

interrumpe la comunicación entre el circuito A y ios distri-- 

büidores?; 8 y 9 que son alimentados-entonces por el circui­

to 3.

Los gatos de excavación y de elevación pueden trabajar 

entonces simultáneamente bajo présiónes inferiores o iguales' f



..'/
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"7;7''''-*Si'''.'én' uno cualquiera de los .dos¿ clr%:uiiqaiíá-pr'esió.y*''reyq' 

al basa el vapor p, la válvula de secuencia 13 ó Id correspondien..

té interviene y -realimenta el circuito piloto,C que restablece 7 

la presión p en el circuito considerado y elimina el otro cir- 

5 cuito que podrá volver a entrar en función por lo demás, pri-y

mero a la presión p, y luego a la presión P, una vez que el moy 

viniiento qué había provocado su eliminación es detenido por la 

maniobra de su distribuidor. .

El esquema de la figura 5 muestra a título de ejemplo el 

10 mando del motor de rotación de la torreta, cuyos movimientos

 ̂ de aproximación no han de ser efectuados más que a la veloci-

dad normal, es decir, no utilizando más que el caudal de un so 

7/^77 lo circuito. .. - . " _ . ... . 7.7 - * - .-..-'y. 7':

La maniobra del distribuidor 4 tiene por efecto, por una 

. . 1 5 pafte; alimentar el motor de lá torreta, y por otra parte, es--' 

.'.".'ijtábléceri - la?* domupi.cacióñ. .entre el circuito A y., el circuito pi­

loto C, cuya acción sobre la válvula 14 impide la comunicación 

* - entre el circuito A y la válvula 2, para evitar la suma.de los

dos caudales en el circuito A. La velocidad del movimiento de 

20 rotációndela torreta está; pues, siempre limitada al valor

"7.7*. dé la velocidad de trabajo, para la cual la válvula 12 manda 

el circuito piloto C en él sentido de la alimentación del motor 

-- - -.... "'"''dé, .rotac.í..ón-'a7.pI'eha.';-pbt;encia.. .''*-*77""'.. -7.7.77̂.".7 .y'77-.-'*'*.7'---. ' 777'.',"''*'

-7,,'.... El movimiento dé aproximación-de la -torreta.-puede estar 

,25> i acompañado naturalmente por.un movimiento dé aproximación" de - 

7 uno u otro de ios receptores mandados por los distribuidores;

. '7, 8/ 9. . - ' ' y777-''' ' ^.7Íy7.-7 7'-y"'7' ._
7 La limitacióií dé la velocidad de aproximación es realiza

.77.- _ ' ' . . d a 7 d é 7 ' l á . 7 - B ^ m a ^ m a h é r ^ q ^ ^ - ' 7 . ó a d ^ . ^ d % é 7 ' í ^ s -  ! m ó y i m 4 s h t Q S ' " & e 7 . . 1 ! ^ M S
30 lacióh cuando es utilizado solo. 7  7 " - ' 7'.-...'. y . . .  . - 77
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- " . - Es evideht e .que- el dispositivo de mandó tal* como acaba * -"*-'.-ih

 ̂ de ser descrito podría ser modificado en sus detalles, o com ^

 ̂ pletadó por cualquier órgano accesorio útil, sin que se salié ;

, ra por-esto. del marco del inventó. En particular*, el circuito 

-hidráuli de pilotaje puede ser -sua$ituida.'^por".¡^.".'circuito 4

1 eléctricó de mando, viniendo a ser entonces las válvulas

y 10 eléctroválvulas y viniendo a ser entonces las válvulas de 

secuencia 12 y 13 manócontactos eléctricos.

Esta solicitud que corresponde a,la presentada ep Francia^

\ .el 11 dé;Marzo de 1960, bajo él Núm.JPY,. 821.049, sé acógé.,á. 

los beneficios del artículo 51 del vigente Estatuto sobre pro- --- 

piedad Industrial. - - *...**:" "

. Los puntos de invención propia y nueva que se presentan 

que sean objeto de esta solicitud de Patente de Invención 

enEspaña, por VEINTE.anos, son los siguientes:  ̂ * ? r

18.- Dispositivo de mando hidráulico para materiales de 

manutención o de trabajos públicos,.de movimientos múltiples, 

caracterizado porque un motor único mueve dos bombas de la mis 

ma capacidad, cada una de las cuales es susceptible de suminis 

trar lá presión y el gasto necesarios para un movimiento a pie 

na carga y a velocidad normal, alimentando las dos bombas dos 

^circuitos afectados cada uno por el^mando de movimientos sus­

ceptibles de superponerse a los movimientos efectuados por él

1 \ *
7
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otro circuito, estando provisto cada circuito dé un distribuir -

^dor de maniobra para cada-uno de los movimientos aueüefectúa,-  ̂ ..." .... .. ... ,. '... - . r..-„ . .' _ ' . *"- -.. . " '
.. estando los dos circuitos conjugados entre ellos'por medio de_ ;*-'r-

válvulas controladas automáticamente por un circuito auxiliar

yó
- lo-

1̂



alimentauo por los circuidos dichos, en .funci.óR; ;dé*' 1 a'd Jpós i-v/*

distribuidores de rmahiobyá!''jr- 'dé*..--las; présio-; . _

n e é e n  los dos circuitos, estandodichas válvulas destinadas 

a separar los dos circuitos para movimientos simultáneadds a 

5 i- carga reducida a ía velocidad normal, de trabajo, a adicionar 

 ̂ en un mismo circuito los gastos : de las dos bombas para cada .

. movimiento único a carga reducida y a gran velocidad, y a al i

" mentar uno u otro de los dos circuitos a la presión"máxima de-

la bomba correspondiente para un movimiento a plena carga y .

10 a velocidad normal. : 1 i'" -

20.- Dispositivo de mando hidráulico según el punto la, 

caracterizado porque el circuito auxiliar, tiene puesta en jue- 

go por los distribuidores de maniobra, una válvula que adicio y 

ha en uno de los circuitos los gastos de las dos bombas cuan- 

15 do la presión necesaria para un movimiento mandado por. este ^

circuito sea inferior a la mitad dé la presión máxima previs

ta. * j . —  . . --—

, 33.- Díspósitivo demando hidráuliéo según el punto 13,

" caracterizado porque el circuito auxiliar: lleva! dos válvulas - ,

20 influenciadas cada una por la presión de uno dé los circuí- rr ,

tos, y que, cuándo.^" presión. 'ún.Q d'e los circuitos lipga a 

f ser superior a la mitad de la presión máxima prevista, pone

l en juego uña válvula que anula la presión en el otro circuito.

"".r.. 48.- Dispositivo de mandó hidráulico según el punto 1S¡

25 caracterizado porque el circuito auxiliar está provisto de me

dios para limitar^ el gasto en cada circuito ai de la bomba co

= rrespondieñte, para un movimiento a efectuar carga reducida

á la velocidad normal de trabajo.: ._

53.- Dispositivo de,mando hidráulico según el punto 13,

30" caracterizado porouc el circuitd auxiliar :éstá provisto de un

, f, . ̂
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.. - . . . .  . - . ...... .... . .. :.mando eléctrico én e l ;cual dos .mano-contactos, iñf luenciaidos r

respectivamente por las presiones en ios dos circuitos ali­

mentados por las bombas, controlan una válvula eléctrica para 

la adición de los gastos y una válvula eléctrica para la anu­

lación de la presión. * *;' .7 .;  ̂ '

' '.".ji..--6S , Dispositivo de mando hidráulico. - --4 . *p t ... y

. ai*;'y!\ com.o.AS.e. ha descrito en la Memoria que antecede, re

presentado en los dibujos que se acompañan y con los fines qve 

se han especificado. -

Esta Memoria consta lie doce hojas escritas a máquina por

una sola cara* y .:t'̂ y'.-lr''' ". .-yty'J-y
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