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Memoria d e s c r ip tiv a  de un Modelo de U til id a d  en ex­
c lu s iv a  para España, que p o r "DISPOSITIVO DE EXCAVACION ACCIONADO POR CABLE",
se s o l í c i t a  p o r v e in te  años a  fav o r de D. JESUS LETONA AGUIRRE, de acuerdo con* * *la s  Leyes v ig en te s  sobre Propiedad I n d u s t r i a l ,  pudiéndose, de acuerdo lypi l o s  
Convenios In te rn a c io n a le s  sobre l a  m a te ria , ex tender e s ta  s o l ic i tu d  a o tro s  pal-
ses re iv ind icando  l a  misma p r io r id a d . *

* * **E l invento  concierne a d isp o s it iv o s  excavadores accj 
nados po r c a b le . Hasta ah o ra , lo s  d is p o s it iv o s  de enclavam iento conocidos para  
excavadoras accionadas po r c ab le s  son de con stru cc ió n  re la tiv am en te  com pleja, 
pero s in  embargo, su je to s  a ro tu ra  en funcionam iento porque d e l mecanismo.áe n i­
v e lac ió n  para  e l  d isp o s it iv o  de enclavam iento exige una fu e rz a  de l ib e ra c ió n

. .  * *

grande para p ro teg e r co n tra  una l ib e ra c ió n  a c c id e n ta l , y  e s tá  expuesto .a  *on des- 
gaste  severo . La pérd ida de tiempo para l a s  reparac io n es im plica  co s tes  de funci 
namiento suplem entarios a l t o s .

En la  P a ten te  alemana 568.502 se d ivulga una excava­
dora cuya p a r te  de accionam iento es con tro lada por una c o r r ie n te  e lé c t r i c a .  Par 
ce necesario  te n e r  c o n tro l p o r cable aguas a r r ib a  de l a  p a r te  de accionam iento.

¡¡Además, e l  mecanismo de l ib e ra c ió n  de lo s  brazos de enclavam iento es demasiado/
complicado.

E l ob je to  d e l inven to  es t r a t a r  de e v i ta r  lo s  incon­
v en ien tes an terio rm en te mencionados produciendo un d isp o s it iv o  con un a r t i lu g io  
de enclavam iento re la tiv am en te  simple y f ia b le  con un d esgaste  mínimo en funcio ­
namiento .

De acuerdo con e l  in v en to , e l  d isp o s itiv o  excavador 
accionado por cable comprende un p ar de p a la s  conectadas d irectam ente y por un 
v a r i l l a j e  a un medio de so p o rte , un e je  c e n tra l  en lo s  extremos opuestos d e l 
cual p ivo tean  la s  p a la s , un medio de e lev ac ió n  con una p a r te  superio r f i j a  a l  
medio de soporte  y un medio de enclavam iento l ib e ra b le  d ispuesto  en tre  una p arte  
in f e r io r  y e l  e je  c e n tra l  p a ra  conectar in d irec tam en te  l a s  p a la s  a l  medio de so­
p o r te , comprendiendo e l  medio de enclavam iento, dos b razos de enclavam iento que
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pueden se r  d isp u esto s po r un medio de accionam iento accionab le  a d is ta n c ia  en
p o sic ió n  de enclavam iento en toma con un elemento de enclavam iento apropiado
teniendo e l  medio de accionam iento la  forma de un c il in d ro  conectado á* ló s b ra -

*  *  *

zos de enclavam iento e in se r ta d o  en un c i r c u i to  h id rá u lic o  p rev is to  p árá  se r
puesto bajo p re s ió n  para d isp o n er lo s  b razos de enclavam iento en la  p o sic ió n
de enclavam iento, constituyendo e l  c i r c u i to  h id ráu lic o  un medio de v á lv u lá  acci(
nada a d is ta n c ia  capaz, cuando e s tá  c e rra d a , de mantener lo s  brazos en p o sic ió n
de enclavamiento y perm itiendo cuando e s tá  a b ie r ta ,  a lo s  brazos de enclavamien
to  s a l i r  de l a  toma con e l  elem ento de enclavam iento debido a l  peso de Yás pala: .

De acuerdo con e l  invento se l le g a  a una co&^tyucciói
de so lución  especialm ente s im p le .U tilizan d o  una p res ió n  e s tá t i c a  en el* c ir c u i to

*  *  * *

h id ráu lic o  p ara  d isponer lo s  b razos de enclavamiento en p o sic ió n  de enplavnmien-. .* Ito  en cu a lq u ie r s itu a c ió n  cuando l a  v á lv u la  en e l  c ir c u i to  h id ráu lico  e s tá  abie!
¡ t a ,  la  puesta  en p o sic ió n  de lo s  brazos de enclavamiento en p o sic ión  de enclava­
miento puede s e r  asegurada fác ilm en te . P or o tra  p a r te ,  cuando l a  v á lv u la  e s tá  
ce rrada , se puede se r  independ ien te  de l a  p re s ió n  e s tá t ic a  ya que e l  esfuerzo
de p res ió n  e je rc id o  por lo s  b razos de enclavam iento en e l  c ir c u i to  h id rá u lic o

jSpor e l  c i l in d ro  es bloqueado po r l a  v á lv u la  d e l c ir c u i to  h id rá u lic o . Esto s ig n i- 
Mfica que se asegura e l  posicionado de lo s  b razos de enclavam iento en p o s ic ió n  
de enclavam iento por medio de l a  v á lv u la , es d e c ir , s in  e x ig i r  una co n trap res ió i 
e s tá t ic a  co rrespondien te  en e l  medio h id rá u lic o . En o tro s  térm inos se puede u t i ­
l i z a r  un c i r c u i to  h id rá u lic o  con p res io n es re la tiv am en te  moderadas. Esto s ig n i f i - 
cf que, abriendo la  excavadora, es d e c ir ,  abriendo una v á lv u la  se puede asegurai 
l a  b ascu lac ió n  de la s  p a la s  de l a  excavadora merced a l  peso de la s  p a la s .

De acuerdo con e l  inven to , se ob tiene una so luc ión  
que tie n e  además la  v en ta ja  de que e l  c i l in d ro  e s tá  conectado directam ente a los 
brazos de enclavam iento. E l esfuerzo  procedente de lo s  b razos de enclavam iento 
puede s e r  a s i  tra n s fe r id o  d irectam ente a l  c i l in d ro . La p re s ió n  a l t a  correspon­
d ien te  que se produce en e l  medio h id rá u lic o  puede se r  l im ita d a  a l a  re g ió n  re s ­
t r in g id a  del c i r c u i to  h id rá u lic o  que se s i tú a  e n tre  e l  c i l in d ro  y l a  v á lv u la .
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O tros A spectos, c a r a c te r ís t ic a s  y v en ta ja s  d e l in ­
vento r e s a l ta r á n  de la  d esc rip c ió n  d e ta l la d a  que sigue y de lo s  d ibu jos anexos 
de lo s  cu a les

* * *La f ig u ra  1 es una v is ta  desde e l  extremo, 'p a r c ia l ­
mente en c o r te ,  de una excavadora.

La f ig u ra  2 es una v is ta  de p e r f i l  de una pag te  *de 
l a  porción in f e r io r  de l a  excavadora de l a  f ig u ra  l .

La f ig u ra  3 e s  una v is ta  en alzado  de una p a r te  de 
l a  excavadora de l a  f ig u ra  1 mostrando e l  mecanismo de enclavamiento en uña p r i ­
mera p o s ic ió n . **!.*

Las f ig u ra s  4? 5 y 6 son v is ta s  p a rc ia le s  déjVmeca­
nismo de enclavamiento de l a  f ig u ra  3,  en una segunda, una te r c e ra  y unp cu a rta** w* *p osic ión .

La f ig u ra  7 es una v i s ta  desde e l  extrem o,parcialm en­
te  en c o r te , de una excavadora de acuerdo con la  invención , estando suprim idas 
c ie r ta s  p a r te s  por razones de sim p lic idad .

La f ig u ra  8 es una v is ta  en a lzado  de una p a r te  de la
excavadora de l a  f ig u ra  7 , presentando c ie r to s  d e ta l le s  exclu idos de l a  f ig u ra  //

La f ig u ra  9 es una v i s ta  en p la n ta  de c ie r to s  d e ta ­
l l e s  d e l invento  según la s  f ig u ra s  7 y 8.

Con re fe re n c ia  a la s  f ig u ra s  1 -6 , la  excavadora poseí 
dos p a la s  (10 y  11) conectadas por un borde su p e rio r por medio de p a ta s  de f i j a c ió h  
(12) y de pasadores de f i j a c ió n  (13) ( f ig u ra s  1 y 2) a l  extremo in f e r io r  de cua­
tro  t i r a n te s  cooperantes ( 14) ,  (17 ) cuyo o tro  extremo va conectado a un soporte  
común (16) po r p a ta s  (19) y pasadores (20 ). Las p a la s  (10) y  (11) de l a  excava­
dora van montadas pivotantem ente en lo s  extremos opuestos ( 23a) y ( 23b ) de un 
e je  común ( 23) por pares co rrespond ien tes de c o jin e te s  (21) ( 22) .

Las p a la s  (1 0 ), (11) pueden se r  cerradas o a b ie r ta s  
de manera conocida elevando o descendiendo e l  e je  (23) con re la c ió n  a l  soporte  
(18).
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E ntre e l  so p o rte  (18) y e l  e je  (23) hs.y dos a r t i l u -  
g ios de p is to n e s  c i l in d ro s  ( 24) ,  ( 25) y  ( 27) ,  (29) a  una. d is ta n c ia  adecuada en­
t r e  s i  para  que l a  p la tafo rm a y e l  e je  puedan s e r  desplazados con p re c is ió n  unaw w *
con re la c ió n  a l  o tro  en una d ire c c ió n  v e r t i c a l .  Los c i l in d ro s  (24), (2^)* e s tá n  
d iv id id o s en cámaras separadas (24a ) ,  ( 24b ) ,  (27a), (27b) por p is to n es  (25) y 
(28) conectados a un vástago  d e l p is tó n  (26) y (29). Los p is to n e s  (25)^. .(233) es- 
tá n  p ro v is to s  de p asa je s  de c irc u la c ió n  que a tra v ie sa n  ( 30) Que perm iten  una 
c irc u la c ió n  lim ita d a  de a c e i te  u o tro  medio conveniente h ac ia  y desde l a s  cáma­
r a s ,  con e l  f i n  de a seg u ra r un movimiento suavizado d e l e je  (23) con re la c ió n
a l  soporte especialm ente en e l  momento de l a  ap e rtu ra  de l a  excavadora.*Lot a r -

*  *  *  *t i lu g io s  p is to n e s -c i l in d ro s  (24) ,  (26) y  ( 27) ,  (29) ,  pueden s e rv ir  tambi^q*de
am ortiguadores de choques para  l a s  p a la s  duran te l a  a p e r tu ra , además da* T¡^*acci< n*. .* .de c o n tro l p re v is ta  de desplazam iento v e r t i c a l  d e l e je  (23) con re la c ió n  a l  so - 

íp o rte  (18).
j Los c i l in d ro s  (24) y (26) forman con sus s u p e r f ic ie s
¡ex te rn as  g u ías  para lo s  m anguitos de g u ia  co rresp o n d ien te s , (31) ,  ( 32) sobre una
§ co rredera  (33 ). Un p o lip a s to  de cuatro  p o le a s , que comprende dos po leas de guía{!á(34); (35) f i ja d a s  en l a  p a r te  a l t a  de l a  co rredera (33) y dos po leas de guía 

( 36) ,  (37) f i ja d a s  debajo d e l  soporte (1 8 ), e s tá  d isp u esto  en tre  la  co rred era  
(33) y e l  soporte  (18); l a s  po leas e s tá n  montadas en ro ta c ió n  sobre h u s i l lo s  de 
soporte (3 8 ), (39) por medio de h e r ra je s  (4 0 ), (41). Un cab le (42) se ex tiende 
h ac ia  abajo  a  p a r t i r  de un guardacabos (43) en tre  dos ruedas de accionam iento 
(44) ,  (45) so' ^e e l  soporte  y por la s  p o leas de guía (34) ;  ( 37) & un d i s p o s i t i ­
vo de f i j a c ió n  (46) en e l  h e r ra je  (40). Los h e rra je s  (4 0 ), (41) hacen tope uno 
contra e l  o tro  en l a  p o s ic ió n  de l a  f ig u ra  1 , por la s  p la c a s  (40a), ( 4 la ) .  En 
e s ta  p o s ic ió n , l a s  p a la s  de l a  excavadora e s tá n  en una p o sic ió n  in term ed ia  ( f i ­
gura 2) duran te su b ascu lac ió n  p re lim in a r h ac ia  e l  e x te r io r  para la  a p e r tu ra  de 
1 - excavadora, es d e c ir ,  después de que la  co rredera  (33) se ha desplazado de 
la  p o sic ión  enclavada en e l  e je  (23) ,  p resen tada  en l a  f ig u ra  3.

Un c il in d ro  a p re s ió n  de a c e i te  (47) va f i ja d o  en la
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corredera  (13 ). Un conducto ( 51) s irv e  p ara  e l  paso d e l a c e i te  en tre  un ra c o r  
c e n tra l  (48) y  un raco r ( 52) en una cámara de d i la ta c ió n  ( 53) d isp u esta  en l a  
p arte  a l t a  de l a  corredera ( 33) . En la  cámara de d i la ta c ió n  (53) es ejBFairda mM 
presión  sobre e l  a c e ite  en e l  c il in d ro  (47) por un muelle de compresión X*?5 ) d ij 
puesto en l a  p a r te  p o s te r io r  de un p is tó n  ( 54) .

Un p ar de p is to n e s  (56), (57) que tra b a jan  ^ n  s e n t í -* w *áo in v erso  son rec ib id o s  en e l  c i l in d ro  (47) a una y o tra  p a r te  del ra c o r  cen­
t r a l  (48) .  Cada p is tó n  posee un vástago asociado  ( 58) ,  (59) conectado a  un medie 
3e enclavam iento correspond ien te  (60 ), (61) pasando por una ju n ta . Los*medios 
de enclavam iento es tán  montados en ro ta c ió n  en la  p a rte  c e n tra l  de un hum illo  
de apoyo (62) ,  (63) y so p o rtan  en su extremo l ib r e  ganchos de enclavamíeSjfo de

*  w *  *

(64) ,  (65) encarados y que e s tá n  p re v is to s  p a ra  cooperar con un p ar de q?oa?eiones
* f "de enclavam iento (66) ,  (67) formadas en un elemento de una p ieza  f i ja d o  á l* e je  

(23 ).
Una su p e rf ic ie  de enclavamiento ob licua que se e x tie r  

de h ac ia  abajo  (64a) sobre e l  gancho (64) ,  e s tá  p re v is ta  p ara  apoyarse en p o si­
ción  de enclavamiento ( f ig u ra  3) sobre una su p e rf ic ie  de enclavamiento o b licu a
que se ex tien de  hacia  a r r ib a  (66a) sobre e l  elementos (66) ,  m ientras que una su-/
p e r f ic ie  de enclavamiento o b licu a  co rrespond ien te  que se ex tiende h ac ia  abajo  
(65a) sobre e l  gancho (65) e s tá  p re v is ta  de manera s im ila r  para apoyarse en una 
s u p e rf ic ie  de enclavamiento o b licu a  que se ex tiende h ac ia  a r r ib a  (67a) sobre l a  
p a r te  (67) lo s  ganchos de enclavam iento ( 64) y (65) e s tá n  p ro v is to s  de su p e rf i­
c ie s  de deslizam ien to  mutuamente eq u iv a len te  que se ex tiende oblicuam ente ( 64b) 
y (65b ) ,  que cooperan con l a s  su p e rf ic ie s  de deslizam iento  co rrespondien tes (65b 
y (67b) sobre la s  p a r te s  (66) y (67). D ichas su p e rf ic ie s  que se ex tienden  o b l i ­
cuamente perm iten  una b ascu lac ió n  v o lu n ta r ia  de lo s  medios de enclavamiento (60 

(61) du ran te  un desplazam iento de l a s  p a r te s  de enclavam iento acercándose o se­
parándose de lo s  medios de enclavam iento durante e l  desplazam iento v e r t i c a l  de 
l a  co rredera  con re la c ió n  a l  e je  (23).

La v á lv u la  (50) que, en p o s ic ió n  a b ie r ta  perm ite  l a
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l i b r e  b ascu lac ió n  de lo s  ganchos ( 64) ,  ( 65) y  en p o sic ió n  cerrada b loquea lo s
ganchos (64)* (65) en p o s ic ió n  de enclavam iento, es accionada a d is ta n c ia  por
una tra c c ió n  en un cable ( 68) .  Como se ve en la  f ig u ra  1, e l  cable de ixtbóción
se ex tien d e , pasando sobre un ro d i l lo  de g u ía  (69) sobre e l  soporte h a á t a 'e l  ex-
tremo ex tem o  de un brazo de accionam iento ( 70) montado pivotantem ente sobre la
corredera  y conectado d irec tam ente  a l  cuerpo de l a  v á lv u la  ( 50) . Un m uelle .de
tra c c ió n  (7 1 ), re t ie n e  e l  b razo  (70) normalmente en p o s ic ió n  no a c t iv a ,  p ^ s e n -
tada en l a  f ig u ra  3, estando c e n a d a  l a  v á lv u la . En e s ta  p o sic ió n , e l  extremo
l ib r e  d e l brazo (70) hace tope además c o n tra  una su p e rf ic ie  de deslizam ien to
(72) de un tope (73) montado pivotantem ente sobre un p iv o te  (74) en l a  .c e rred e -

**ra  (33) con un tope en (73&). En l a  f ig u ra  4, e l  brazo (70) se p re sen ta  p o si­
ción  enclavada d e trá s  de un r e s a l t e  (75) d e l  tope (73) después de que ĥ * J a c u ­
lado en oposición  a la  fu e rz a  d e l m uelle (7 1 ) ,  por una f ra c c ió n  d e l cablb* (68) 
y l a  v á lv u la  (50) es a b ie r ta .

E l tope (73) e s tá  p ro v isto  de un h u s il lo  (76) móvil 
ax ialm ente, montado en e l  borde in f e r io r  e impulsado h ac ia  e l  e x te r io r  p o r un 
m uelle de compresión (77 ). En l a  f ig u ra  4, e l  h u s il lo  (76) ,  se encuentra con tra  
una su p e rf ic ie  de deslizam ien to  o b licua  (78) de un gancho (79). En la  f ig u ra  5, 
e l  h u s il lo  (76) ha sido empujado por debajo de un r e s a l te  (80) d e l gancho por 
e l  descenso de l a  co rredera  ( 33) en con tacto  con e l  e je  (23). Cuando l a  correde 
ra  ^e separa de nuevo d e l e je  (23) h ac ia  a r r ib a ,  e l  elemento de tope ( 63) bascu! a 
como se in d ic a  en la  f ig u ra  6 de t a l  fonna que e l  brazo (70) es lib e ra d o  y v u e lie  
a la  p o sic ió n  i n i c i a l  de l a  f ig u ra  3. De e s ta  fo rm a,la  v á lv u la  (50) es ce rrada 
de nuevo y , cuando la  co rred era  se vuelve a e le v a r, l a s  su p e rf ic ie s  de enclava- 
miento ( 64a ) ,  (65a) hacen tope con la s  su p e rf ic ie s  de enclavamiento (66a ) ,  (67a 
s in  que sea p o sib le  que lo s  medios de enclavamiento (60) (61) p ivo teen  s in  una 
tra c c ió n  en e l  cable (68) .

E l modo de funcionam iento de l a  excavadora es e l  s i ­
gu ien te :

1 . -  En p o sic ió n  i n i c i a l , l a  excavadora e s tá  suspendí-
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da con todo e l  peso en e l  cab le  (42) y  l a s  p a la s  e s tá n  c e rra d a s . Los medios de
enclavam iento (64) ,  (65) e s tá n  encajados en la s  p a r te s  de enclavam iento ( 66)3

(67) como se ve en la  f ig u ra  3. El e je  (23) e s tá  soportado por lo s  m edSW de en-* * *elevam iento y  la s  p a r te s  de enclavam iento de l a  co rredera  ( 33) con uM t\separa­
ción  d e fin id a  en tre  la s  p lac a s  (40a ) ,  (41a ) .

La v á lv u la  (50) e s tá  cerrada y e l  brazo (70) y* e l
***:elemento de tope (73) toman l a  p o sic ión  i n i c i a l  p resen tada en l a  f ig u ra  3.

2 .  -  Las p a la s  son puestas en p o sic ió n  a b ie r ta  por 
una tra c c ió n  en e l  cable (68) ,  de t a l  forma que e l  brazo (70) toma l a  posTciónw *de la  f ig u ra  45 l a  v á lv u la  ( 50) es m antenida a s i  a b ie r ta  y perm ite por ^an to
l a  bascu lac ió n  de lo s  medios de enclavam iento. En la  f ig u ra  1 , l a  excayaTgára se
p resen ta  en una p o sic ió n  in te rm ed ia  justam ente después de que lo s  medios <áe en-* * *
clavam iento se han lib e ra d o  de la s  p a r te s  de enclavam iento, estando e l  eje*  ( 23) 

i a punto de descender con r e la c ió n  a l a  co rred era  ( 33) a  una velocidad  fren ad a  
¡a ju s tad a  por lo s  a r t i lu g io s  p is to n e s -c i l in d ro s  (24) ,  ( 26) y  (27), (29 ). Con e l  
p o lip a s to  en l a  misma p o s ic ió n  que l a  de l a  f ig u ra  1 ,  e l  peso de l a  excavadora 
es tra n s fe r id o  por la s  p la c a s  (40a) y  (41b ) a l  cable (42) in c lu so  cuando l a  ex­
cavadora e s tá  completamente a b ie r ta  como en l a  f ig u ra  2.

3 .  -  a )  Las p a la s  a b ie r ta s  son colocadas en e l  sue lo , 
l i s t a s  p ara  coger una ca rg a . E l cable (42) es a flo jad o  y  l a  co rredera  ( 33) es l j  -  
berada con re la c ió n  a l  so p o rte  y se d e s l iz a  h ac ia  abajo con la s  guias sobre lo s  
c i l in d ro s  ( 24) ,  ( 26) ,  h a s ta  que la s  s u p e r f ic ie s  de deslizam ien to  (64b ) ,  (65b ) , 
(66b ) ,  (67b) se tocan. Los medios de enclavam iento (60 ), (6l )  pueden b a sc u la r  
lib rem ente con re la c ió n  a l a s  p a r te s  de enclavamiento (66) ,  (67) de t a l  manera 
que puede sobrepasar e s ta s  p a r te s  y en c a ja r con e l la s .  De e s ta  forma, e l  h u s i­
l lo  (76) se d e s liz a  a lo  la rg o  de l a  s u p e r f ic ie  (78) y se pone finalm ente en 
p o s ic ió n , bajo  l a  acción  d e l m uelle de compresión (77) debajo del r e s a l to  (80) 
d e l gancho de enclavam iento (7 9 ), como se ve en l a  f ig u ra  3. Las p a la s  e s tá n  
ahora l i s t a s  p ara  se r  l le n a d a s .

b ) La carga propiam ente dicha se produce seguidamen-
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te  por tra c c ió n  sobre e l  cab le  (42) ,  siendo elevada la. co rredera  (33) con r e la ­
ción a l  e je  (23). EL h u s i l lo  (76)es bloqueado por e l  r e s a l to  (80) d e l g as to  (79)
y hace b a sc u la r  e l  elemento de tope (73) como se ve en l a  f ig u ra  6, paí&*T3.berai
a s i  e l  brazo (.70). El b razo (70) es puesto  en posic ión  i n i c i a l  por la  Hqbrza
del muelle de tra c c ió n  (71) como se ve en l a  f ig u ra  3? de t a l  manera que l a  vál-

(50) és puesta  en p o s ic ió n  cerrada e impide a s i  l a  bascu lación  u l* t^ ri^ r de* * ^
lo s  medios de encíavam iento (60) ,  (61) con re la c ió n  a l a s  p a r te s  de enclavamien- 
to . Al e le v a rse  mis l a  co rred e ra , e l  h u s i l lo  (76) sa le  d e l r e s a l to  (80) v se d i s ­
pone con tra  l a  su p e rf ic ie  de deslizam ien to  (78) d e l gancho (79) como se ve* en la  
f ig u ra  3,  m ien tras que l a s  su p e rf ic ie s  de enclavam iento (64a ) ,  (65a ) ,  (663.),
(67a) son p u estas  por p a re s  en con tacto  l a s  unas con l a s  o t r a s .  Los medios*de

+ *  '  *

enclavam iento (60) ,  (6 1 ), no pueden b a sc u la r  debido a l  hecho d e l c ierre*  ch?*la 
válvu la (50) .

4 . -  Cuando e l  cab le  (42) e leva todav ía  más la! co rre­
dera (33), l a s  q u ijad as de l a s  p a las se ponen finalm ente en contacto . Las palas 
son cerradas progresivam ente y e l  peso de l a  excavadora es tra n s fe r id o  p o r la  
corredera ( 33) a l  cable (42) de t a l  manera que l a  excavadora puede ponerse en 
p o sic ión  cerrada con todo e l  peso d e l cab le  (42) como se d escrib e  en e l  a p a r ta ­
do 1 a n te r io r ,  y puede s e r  tran sp o rtad a  a un lu g a r deseado para v a c ia r la ,  y una 
vez rep e tid o  e l  c ic lo , l a  descarga se e fec tú a  como en e l  apartado 2 a n te r io r .
En la s  f ig u ra s  7-9; se ve o t r a  foima de l a  excavadora según la s  f ig u ra s  1 -6 , en 
la  que p a r te s  sem ejantes e s tá n  designadas por la s  re fe re n c ia s  numéricas de la s  
f ig u ra s  1-6 a la s  cua les se ha añadido c ie n .

Una prim era m odificación  c o n s is te  en s u b s t i tu i r  e l  
único cable (42) de la  f ig u ra  1 por un cab le  (142) de dos p ie z a s . El cab le  (142) 

es f i ja d o  seguidamente en su cen tro  por p iezas  y to m i l l o s  de su jec ió n  (no re ­
p resen tados) a una p ieza  de soporte que forma e l  guardacabos (163)? & p a r t i r  
del cual l a s  dos p a r te s  (142a ) y  (142b) d e l cable a tra v ie s a n  e l  soporte  (118) a 
una y o tra  p a r te  por medio de una guia correspondien te (144)? (145)* La p a r te  
(142a) se ex tiende (desde e l  lado p o s te r io r  d e l soporte (118) en l a  f ig u ra  7?30
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h a c ia  abajo h a s ta  l a  polea (134) que va f i j a d a  a l a  co rred era  (133)$ pasa a l r e ­
dedor de e s ta  y sube h a s ta  l a  po lea (136) sobre e l  soporte ( 118) y  pasa de e s ta  
a un punto de f i ja c ió n  (146) en l a  co rred e ra . La p a r te  (142b) se extiende*de 
manera s im ila r  (de lan te  d e l soporte  (118) en l a  f ig u ra  7 ) pasando por la .p o le a  
(135) sobre l a  corredera (133) y l a  po lea (137) sobre e l  soporte (118) h a s ta  un
punto de f i j a c ió n  (146) en l a  co rredera  (133). La a p lic a c ió n  de carga de l a s

* * .  *p a r te s  (142a )  y (142b) no e s ,  de acuerdo con l a  f ig u ra  7,  mas que la  mitad*de 
l a  a p lic a c ió n  de carga d e l  cab le  (42) en l a  f ig u ra  1 y l a  lo n g itu d  de desp laza­
miento de l a  p ieza  de so p o rte  (143) segAn l a  f ig u ra  7 cuando l a  excavadora 'pasa 
de l a  p o sic ió n  a b ie r ta  a l a  p o sic ió n  ce rrada  y a l a  in v ersa  no es más que ^a mi­
ta d  de l a  lo n g itu d  de desplazam iento p ara  e l  guardacabos (43) de l a  figuiy.*,l.a * * *
Sim ultáneam ente, se ob tiene una e s ta b i l iz a c ió n  de la  excavadora por l a  p ieg a  de

:soporte (143) y  l a s  dos p a r te s  d e l cable (142a) y (142b). P or ejem plo, c o n fra -  
¡ r r e s t a r  una ro tac ió n  de l a  excavadora a lred ed o r de un e je  v e r t i c a l  como e l  que 
puede p ro d uc irse  u ti l iz a n d o  e l  cable (42) de acuerdo con l a  f ig u ra  1, g irando  1: 
excavadora a lred ed o r de l a  Anica p a r te  v e r t i c a l  d e l cable (42).

R esu lta  ev id en te  por l a  f ig u ra  7 que l a s  p o lea s  in ­
f e r io re s  (134)3 (135) son empujadas la te ra lm e n te  hac ia  e l  e x te r io r  de una con 
re la c ió n  a l a  o t r a ,  de t a l  manera que sus p lanos se a l in ie n  con la s  p a r te s  de 
cab les ( 142a ) ,  (142b) y que e s té n  d isp u es ta s  a una y o tra  p a r te  d e l punto de f i ­
jac ió n  (146). Las po leas (1 36 ), (137) e s tá n  d isp u estas  oblicuam ente aproximada­
mente de 459 d e l plano de l a s  po leas (134); (135)* de t a l  forma que l a s  p a r te s  
de cable se ex tienden  por separado en l a  p rá c t ic a  v e rtic a lm e n te , en tre  l a  po lea 
in f e r io r  y l a  polea su p e rio r asociada y en l a  p rá c tic a  vertica lm en te  e n tre  l a  
polea su p e rio r  y e l  punto de f i j a c ió n  correspondien te  ( 146).

En l a  f ig u ra  9 se ven la s  g u ias (144) y (145) f i j a ­
das a l  soporte  (U S ) para que l a s  p a r te s  d e l cable sigan  un tra y e c to  substancia! 
mente v e r t i c a l  en tre  la  p ieza  de soporte (143) y la  polea (134) o (135) c o r re s ­
pond ien tes. Cada guía se compone de cuatro  po leas con ran u ras cóncavas que d e f i  
nen en conjunto un agujero  substancia lm ente c ir c u la r .
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E l c i l in d ro  de doble e fec to  (47) de l a  f ig u ra  1 , es 
su b s ti tu id o  por un c i l in d ro  de simple e fe c to  (147) en e l  modo de r e a l iz a c ió n  
de l a  f ig u ra  7. EL c il in d ro  (147) va f i ja d o  por una unión de soporte (T5&/ a la * *medio de enervam ien to  (160), m ien tras que su vástago de p is tó n  (159) Y ? fÜ-j*"
do a l  o tro  medio de enclavam iento (161).

E l mecanismo de desenclavam iento p resen tada  etf la s**t
f ig u ra s  1 y 3-6 es su b s ti tu id o  en e l  modo de re a liz a c ió n  de la  f ig u ra  8 , po r un 
mecanismo de desenclavam iento contro lado  p o r ra d io .

E l c i l in d ro  (147) es alim entado con aceite*  a* píre-
a *sió n  por una cámara de expansión (153) p o r medio de una e le c tro  v á lv u la  * ) en

un conducto (149); (151). La v á lv u la  (150) ab re  l a  conexión en tre  l a  cámara*. * *
(153) y e l  c i l in d ro  (147) p o r medio de una señ al de ra d io  tra n s fe r id a  a* un*re- 
cep to r de b a te r ía  (170) en l a  co rredera  (133). E l re c e p to r  (170) e s tá  conecta­
do a l a  v á lv u la  (150) po r una caja  de empalme (171) en una conexión (172); (173 
La v á lv u la  (150) es cerrada po r un conmutador de f i n  de c a rre ra  (174) que e s tá  
conectado con l a  ca ja  de empalme por una conexión (175); (173). El conmutador 
(174) es accionado por un vástago  ( 179) f i ja d o  a l  e je  (123) de la s  p a la s .

E l modo de funcionam iento de l a  excavadora de acuer­
do con la s  f ig u ra s  7-9 es substancia lm ente semejante a l  d e sc r ito  para e l  modo dt 
re a liz a c ió n  de acuerdo con l a s  f ig u ra s  1 -6 .

P a rte  de una p o sic ió n  en l a  que e s tá  suspendida, 
siendo soportado todo e l  peso por e l  cab le  (142) en p o sic ió n  cerrada como se ve 
en l a  f ig u ra  7 , siendo tra n s fe r id o  e l  peso de l a  excavadora y de su contenido 
d e l e je  (123) por un mecanismo de enclavam iento (160); (171); (166), (167) a la  
co rredera  (133); y de l a  co rred era  por medio d e l cable (142) y de l a s  p o leas 
(134) ,  (135); (136); (137) a  l a  p ieza  de soporte  (143).

2 . -  Una se ñ a l de rad io  es tra n sm itid a  a l  re c e p to r  
(170) que a b re , por medio de l a  c a ja  de empalme (171) 1& válvula ( 150) .  Esto 
s ig n if ic a  que e l  peso tran sm itid o  por e l  e je  (123) de l a  excavadora a lo s  medio 
de enclavam iento (160); (161) por medio de l a s  p a rte s  de enclavamiento a s o c ia -



-12-

1

5

10

¡las (166), (167) puede s e r  recuperado por e l  medio a p re s ió n  que es comprimido a 
tra v é s  de l a  v á lv u la  (150) en l a  cámara de expansión (153) .

Las p a r te s  de encíavamiento in f e r io r e s  (164)¿, .(165) de 
lo s  medios de enclavam iento pueden de e s te  modo se r  bascu ladas h ac ia  e l  .e x te r io r  
una con re la c ió n  a l a  o t r a  y pueden l ib e r a r  l a s  p a r te s  de enclavam iento (166), 
(167) d e l e je  (123). Cuando l a s  p a r te s  de enclavamiento (166) (167) son l ib e ra d a s  
lo s  medios de enclavam iento pueden se r basculados en p o sic ió n  i n i c i a l  p o r T&L medie 
en l a  cámara de expansión (153). E l e je  (123) puede descender entonces con r e la ­
ción  a l a  co rredera  (133) y  a l  soporte (118) ya que e l  peso de l a  excavadora es 
tra n s fe r id o  ahora por e l  so p o rte  (118) a l  cab le  ( I 42) m ien tras que l a  co rred era  
( 133) es mantenida con tra  e l  soporte  (118) po r la s  p a r te s  de cable ( I 42a ) ^  ( 142b)+ * r
y la s  po leas co rrespond ien tes (134)? (136) y (135)? (137). La escavadorcfbaJscula+* ***h asta  que a lcan za  l a  p o s ic ió n  completamente a b ie r ta  como en l a  f ig u ra  2^. paya e l  

:prim er modo de re a liz a c ió n .
15

20

25

3 . -  Al p rep a ra r l a  excavadora p a ra  l a  ca rg a , e s ta  ú l t i ­
ma se desciende para apoyarse en* e l  suelo  en p o sic ión  completamente a b ie r ta .  En 
e l  momento de l a  toma de co n tac to  con e l  suelo  e l  cable (142) es d iscend ido  de 
t a l  manera que l a  co rred era  se ex tiende h ac ia  e l  e je  (123) y  l a s  p a r te s  de en c la - 
vamiento (166), (167) son empujadas por e l  peso de l a  co rred era  y la s  p iez a s  aso­
ciadas e n tre  l a s  p a r te s  de enclavam iento (164)? (165) de lo s  medios de enclava­
m iento, después de lo  cu a l l a  p res ió n  en l a  cámara de expansión (153) im pulsa la s  
p a r te s  de enclavam iento ( I 64)? (165) en l a  p o sic ió n  cerrada de l a  f ig u ra  7 . Cuan­
do l a  co rred era  desciende aun más progresivam ente hac ia  e l  e je  (123) e l  vástago 
( 179) es puesto  en contacto  con e l  conmutador de f i n  de c a rre ra  (174) y e s te  accij 
na l a  v á lv u la  (150) y l a  c i e r r a ,  y enclava a s i  la s  p a r te s  (164)? (165) sobre la s
p a rte s  (166), (167).

4 . -  Tirando d e l cab le (142), l a  co rredera  (133) y e l  
e je  (123) son elevados h ac ia  e l  soporte (128) a l  mismo tiempo que la s  p a la s  (110) 
(111) son ce rra d a s . La e lev ac ió n  de l a  co rred era  con e l  e je  se hace p o s ib le  por 
e l  enclavam iento de lo s  medios de enclavam iento.
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R E I V I N D I C A C I O N E S
1 . -  D ispositivo  de excavación accionado por ca b le , que 

comprende un par de palas conectadas directam ente por un v a r i l l a j e  o un A p o r te  
un e je  c e n tra l  en los extremos opuestos d e l cual la s  p a la s  e s tán  montadas'.pivctanr
tem ente, un d isp o sitiv o  de elevación  con una p arte  su p erio r f i ja d a  a l  soporte  y 
un d isp o s itiv o  de enclavamiento l ib e ra b le  en tre  una p a rte  in f e r io r  de e s te  y e l  
e je  c e n tra l  para conectar ind irectam ente l a s  palas a l  soporte comprendiendo e l  
d isp o s itiv o  de enclavamiento dos brazos de enclavamiento que pueden se r  d ispues­
to s  por un medio de accionamiento contro lado a d is ta n c ia  en posic ión  de eñ c lav a - 
m iento, encajados con un elemento de enclavamiento asociado, ca rac te rizad o  en que 
e l  medio de accionamiento t ie n e  l a  forma de un c ilin d ro  que puede se r puesto  a
p res ió n , conectado en tre  e l  brazo de enclavamiento e in se rtad o  en un c ir c u i to

1 * *h id ráu lico  p rev is to  para s e r  puesto bajo p res ió n  con f i n  de disponer lo s  brazos 
de enclavamiento en p o sic ió n  de enclavam iento, comprendiendo e l  c irc u ito  h id ráu ­
l ic o  una v á lv u la  accionable a d is ta n c ia  capaz cuando e s tá  ce rrada , de mantener 
lo s  brazos en posición de enclavamiento y perm itiendo cuando e s tá  a b ie r ta  a lo s  
brazos de enclavamiento d e s liz a rs e  fu e ra  d e l encaje con e l  elemento de enclava­
miento debido a l  peso de l a s  p a la s .

/2 . -  D ispositivo  de excavación accionado por ca b le , según 
re iv in d ic ac ió n  a n te r io r , ca rac te rizad o  porque e l  c ilin d ro  posee p is to n es que fo r­
man directam ente la  conexión con lo s  brazos de enclavamiento.

3 . -  D ispositivo  de excavación accionado por ca b le , segár 
re iv in d icac io n es  a n te r io re s , ca rac terizad o  porque lo s componentes del c ir c u i to  
h id ráu lico  y lo s  brazos de enclavamiento e s tán  d ispuestos en la  p a ite  in f e r io r  
d e l d isp o s itiv o  de elevación  m ientras que e l  elemento de enclavamiento e s tá  mon­
tado en e l  e je .

4 .  -  D ispositivo  de excavación accionado por cab le , segúr 
re iv in d icac io n es a n te r io re s , ca rac terizad o  porque la  vá lv u la  va f i ja d a  a l a  parte 
in f e r io r  d e l d isp o s itiv o  de elevación y e s tá  p re v is ta  para se r cerrada por e l  ac­
cionamiento de un elemento que sa le  hacia  a r r ib a  del e je .
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5 . -  D ispositivo  de excavación accionado por ca b le , se­
gún re iv in d icac io n es a n te r io re s ,  ca rac te rizad o  porque e l  e je  va conectado a l  so­
porte  por dos a r t i lu g io s  de c il in d ro s  con p isto n es con p asa jes  in te rn o s^ p rev is ­
to s para asegurar un movimiento am ortiguado, m ientras que lo s  c ilin d ras^  de estos6  ̂ *a r t i lu g io s  forman guias e x te r io re s  para l a  p a rte  in f e r io r  d e l d isp o s itiv o  de ele  
vación.

6 . -  DISPOSITIVO DE EXCAVACION ACCIONADO POR CA&LE.
T al como se ha d e sc rito  en l a  p resen te  memoria de quin 

ce hojas y sus planos anexos.
Madrid,

Agente O f ic ia l
3GELmMBARAN!hAi¡tANM'.GU

1 6 JUL 1983

30
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