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HEMORTIA DESCRIPDTIVA

DE L A

PATENTE DE BEEJORA ¥ PERFEGCCTON

cue por veinte aflos, para Espaifla y sus posesiones, se solicita
a favor de ION OLIVO LIUTI YACUETA, residente en FADZID (Espa-—

fia), calle los Hadrazos num. 7Tpor : " PERFECIONAMIENTOS EN LOS

BLOTENAS Tl ORIENTACION DE LOu VEHICULOS A TLRCER EJE AULO-ORI-

LNEABLE M,

HMemoria descriptivsa

La presente mejora se refiere, como su enunciado indica a
instalar el tercer eje auto-orientable, a vehiculos comerciales
com¢ son, camiones y semi-remolcues, con lo cual ge les facili-
te un aumento de cerca v tara.

Las csracterfstic: s del conjunto, segﬁn disposicidn en cue
se fundamenta la presente mejora, es un dispositivo de eje -~
complementario adicionado al vehficulo a instalar, particularmente
adaptado para caca tipo de camidn o s-mi~-remolcue, pero fun-
damentalmente igualeg entre gi; permitiendo todos los movimidngos
susceptibles wune se producen en su marche sobre carrebterag con
las més verindas condicioncs de “firmem .

Para facilitar el sumento de carga y limitar el gumento de
digtibucidn especifica sobre el plano de la caja, ésta viene

. - " - . - s . ’
incrcmentzca a base de un alarsamiento del chacis del vehiculo

Cod ¢y

de origen.
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- Vlcho dispositivoesta constituidopor una extrucuturs trisn-

gular por tanto se comporta como un remolour de dos rusdas, cue
va fijeda al bastidor 4 cehasis del camién, trasformandolo ¥ cum-
pliendo al mismo tiempo la funeidn de sujetar y enlazar los or-
ganos del dispositivo.

Otra de las caracteristicas que presents la presente mejora
en este dispositivo, es un sistema de suspensidn compensado res—
pecto a la carga que puede sonortar cads eje ¥ a las diferentes
posturas establecidas por las ondulaciones del terreno.

La esencialidad de la presente mejora, radicas en un sistema
de arrastre del eje suplementario como un remolcue de dcs ruedas,
permitiendole tanto se auto-orientzcidn en las curbas, sin modi-
ficar la geometriz de la direcidn del vehfeulo de origen como su

adaptacidn las inclinacioneg de la carreters en un plano tras-—

{9

vergzl del vehiculo.

Otra de las caracteristicas existentes, es un disnositivo -
entre el balancin del vehiculo vy el tercer eje 0 eje suplementa-
rio para inmovilizar a este ultimo en algunos casos, entre los
cue ce comprenden ls marcha atrds,

Parz mejor cemprensién de est4 memoria se acompaila una hoja
de plino, donde la figura 1& representa escuematicamente una vis-
ta en plante de l& zona del chasis donde va montado el conjunto;
en tanto cue la fﬁgura 28 v %% muestran respectlvamente tambien
en esguems el algado lateral y pocterior,

La figura 4% es una seccidn detallada del conjunto 8e abance
10b facilitsndole la maniobra de la marcha atrés.

#stos dibujos se complementan con una serie de referenclias -
destinufas a identificer los elementos a que afectan a la presen-
te mejors, relaclonada seguidamente.

Ao~ armezdn en cuyo bastidor A' va fijado el buldn n2 9) me-

. 4
diante unos soportes de retencidn n? 8).
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F.- suerzas que representan el peso de Ias cargas cue gravi-
tan sobre el hastidor.

F'.~ Componentes de la fuerza }) que se descarcin sobre el eje
II-II por tramitacidén del balancin Te) cue va unido a la ballesta
7a) del baa vehiculo de origen. ’

#''.~ 1id. id. el eje III-III eje ideal de giro de las ruedas
del terccr gje, eje posterior del vehicule. III-III Eje ideal
de giro adicionado al bastidor A' auto-orientable de las ruedas
del tercer eje posterior al vehiculo, descrito en el plano con
el n2 12, permitiendole la orientacidn en el ancgulo H-H<-H~E.

J.- Travesafio del bastidor A) para sujetar el dispositivo 10b)
sirviendsé de arrastre al eje nf 12, como un remolque de dos ruedas.

L.- Placas pars inmovilizar el eje n? 12) en la maniobra de la
marcha atris.

G,~ Fundas que estdn situadas y se deslizdn sobre la superficie
del eje n% 12,

T«- Barra de regulacién de la orientacidn del esfuerzo trasver—
szl.

V.- Sentido de la marche hacia delante del vehiculo.

Seguidamente describiremos la disposicidn de medios en que se
fundementan esta organizacidu. sl Buldn n® 9 permite al balancin
n® 7 bascular en proporciofd 1)2 por ser eje articulado auto-orien-
ble de ruedas sencillas y 1/1 si es de ruedas gemelss.

Bl dispositivo 10b) de articulacién & dispositivo analogo, del
eje n® 12) del vehiculo, lleva situado en el centro del punto de
enganche, en proporcién a la mitad de la distancian entre los dos
ejes ¥y se sujets en conjunto a un travesalio J) previsto en el bas-
tidor & armazdn A'). Unidos a unos patines 14b) los cusles desli-
zan simultaneamente sobre las extremidades del balancin, per medi-o
710 y el eje n® 12 en la superficie del balancin, por medio del
soporte de estructura tubular letra ¢) deslizado en sentido la-

teral.



- 4 < I
f.;}\,,;m"':

sobre las suverficies del conjunto d§}arti¢u13016n.
. I d .
80 Las extremidades 7'') del balancin quedan enlazados por medio
de la barra T) que les obliga a conservar el paralelismo, permi-

tiendole su articulacidn a efectos de los esfuerzos trasversales.
En los balancines n? 7) se fija la palanca L) para inmovigar

el eje n? 12, a efectos de la maniobra de la marcha atris.

4 . . ~ . o .
La adopeidn del sistema determinado por los medios descritos

o
1

permitiendole una cinetica de conjunte, segin la cual, los cua-
tro puntos ideales de gpoyo de los neumaticos (considerando dos
puntos pare las ruedas gemelas) pueden hacer los movimientos
relativos siguientes:

9u Primero: subir ¥y bajar simultaneamente en la misma caniidad,
de 1z instalacidn del III eJe.

Intervienen en estos movimientos el balancin ne 7) por obei-
lacidn ¥ basculacidn; su extremidad T7'') deslizari sobre el pa-~
tin 14b) y la funda ¢) y el dispositivo de abance 10b).

856 Segundo: subir y bajar de cantidad, son pronorcionsles a la
longitud de los tramos del balancin, unidos a las ballestas del
vehiculo origen Ta).

Tercero: sublr y bajar de cantidades iguales respectivanmente 1
los del lado derecho o igcuierdo. Intervienen en estos movimien-

1.0 tos el balancin ne 7) por basculacidn y erticulacidn.

In la préctica los movimientos de los cuatro puntos serdn unas
combinaciones de movimientos parcisles entre los descritos,

Bajo el acpecto estético, el vehfculo estf en condiciones de
repartir la carga del vehiculoy los pesos de sus organos, segin

105 la posivilidad de reaccidn de los ejes determinados por la cargs
de los neumzticos,

Los balancines bien rigidos o elasticos con sus puntos de apo-
y0 ¥ sus articulaciones tienen funcidn de un balancin que repar~

la carga F) segln la longitud de sus brazos, cue resultaran in-
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—versamente proporcionales a las fue VT )que repre-

sentardn el conjunto de las cargas de los neumaticos de las rue-

dase.
En el aspecto dinamico, aceleraclones p051t1vas v negatlvas

en la velocidad de marcha del vehficulo, repercuten en momentos

. o pares de reaciéh sobre los ejes IT ¥ III) que se descargan en

el II sobre una fuerza de tracidn o compresilnm longituﬁiﬁal en
el extremo 7'') del balancin.

Aefectos de la direcidn del vehfculo tiene mucha impdffancia
1a relacidn entre las distancias de la prOJec016n en un plano
horlzontal del dispositivo 10b) respecto a los ejes II—II y -
ITI-IIT.

Para la direccidn periecta‘delrvehiculo ¥y admitiendo que gste
describa en curbas un arco de circunferencia de angulo H~-H-H-H)
la relacidn entre dichas distancias deberian ser de 1/1 a fin
de que las ruedas del eje III~-III puedan orientarse de modo que
crucen con el II-II exactamente en el centro ideal de giro del
vehiculo que yace sobre éste ultimo.

kn la practica, el eje n# 12) con su extructuba triangular se
comporta como un remolque de dos ruedas, con tendencia a orien-
tarse tal como queda descrifo eﬁ é1 parrafo anteriqr;VQespues de
haber recorrido el vehfculo.un angulo de giro H'-H'-H'-H').

Para reformar la accidn de orientacién autématica (por reae
ceidn de los neumaticos en el suel&) en curbas vienen liggramente
alterada de prop&sito.

¥l dispositivo deabance 10b) permite un acercémiento ﬂel eje
ne 12 eje II por medio de una organizacién del n? lia)y 14b) ¥
1os balancines T''. intervienen el cilindro de empuje letra D)
figura 2, que le empuja hacia delante, los balancines los sopor-
tes espuestos horizontalmente, se deslizan en la parte esterior

de la circunferencia del balancin. Con esta organizacién permi-

te la maniobra de la marcha atris.
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« Dos funciones principales del sistema son: a efectos de sug-

pensibn, la distribucidn de carga a traves del balancin elasti-

co 0 rigido, segﬁn brazos inversamente pfoporcibnalesfg~ias car-
gas de los ejes. Begunda, a efectos de las/géeccign lé‘bfienta—

bilidad del tercer eje por efecto de las reaciohes de las ruedas
en el suelo vinculado por el dispositivo de enganche y-articula-
ccidn, situado en posicién intermedia entre los dos ejes trase-

ros con sus medidas correspondientes segin el tipd de wehfculo

a instalar a tercer eje,

Descrita suficientemente la naturaleza y alcance dej?é;presen
te invencidn de mejora, asi como la forma de la misma;@@éépuede
ser llebada g la préctica, se hace constar que en su realizacidn
podri ser variable, los materiales formas Yy dimensiones, y en -
general todos aquellos otros detalles accesoritos o secundarios

que no alteren, cambien no modifiquen la esencialidad propuesta.

NOTaA
La patente de mejora que se solicita, deberd recaer precisa-
mente scbre " PERFECIONAMIENTO EN LOS SISTEMAS DE ORIENTACION DE
LOS VEHICULOS A TERCER EJE AUTO-ORIENTABLE " de acuerdo con las

caracteristicas esenciales de las siguientes:

REIVINDICACIONES
l2,- PERFECIONAMIENTO EN ILOS SISTEMASVDE ORIENT%CION DE LOS VEHI-
CULOS A TERCER EJE AUTO-ORIENTABLE", siendo en la practica dicho
tercer eje el adicionado al camidn y consistiendo en una extruc-
tura triangular enganchada al vehiculo, la cual se comporta como
un remolque de dos ruedas, con tendencia y orientacidén tal como

queda descrito en la mamorisa.

28 ,~ PLRFECIONAMIENTO EN ILOS SISTEMAS DE ORIENTACION DE 10S VEHI-
CULOS A TERCER EJE AUTO-ORIENTABLE-", compuesto por un dispositive

de abance lob),ﬁel cual permite un acercamiento del eje n? 12 8
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tercero al eje segundo del vehfculo, reduciendo la distancia wa-
riebte entre ambos e;es facilitando ia marcha atrds; pudlendo ser
esta distancia Varlable, como asi mismo el dlsp031t1vo puede ger
hidraulico, de alire o mecanico, segun el tipo de vehiculo g insta-
lars
38,~ " PERFECIONANIENTO EN IOS SISTEMAS DE ORIENTACION“DE;LOS VE
VEHICULOS A TERCER EJE AUTO-ORIENTABLE ", segun las reivindica-
clones precedentes, caracterlzadas ademas, porque/ig exwremldades
de los balancines existentes unas placas fijas en forma de cuiia,
1as cuales( en el momento que el cilindro empuja hac1aJQe1ante),
quedan introduciéas en el espacio libre que existen enﬁiéiel ba-~
lanc{n y el pat{n, 1nmov111zando automaticemente el eje tercero
n® 12, facilitandole de estd forma la manlobra de la marcha atrés.
42 .- PERFECIONAMIENTO EN LOS SISTEMAS DE ORIENTACION DE LOS VEHI+
CULOS A TERCER EJE. AUTO-ORIENTABLE",'caracterlzandose los balan-
cines bilen rigigos,giendo de una extructura tubular,b elasticos
formados por hojas de ballestas semi-elipticas,,teniendo ademis
1a funcidn de repartir la carga central F) segﬁn la longitud de
sus brazos, gque resultarédn proporcionales a las fuerzas F' 7 F''e
52,- NPERFECIONAMIENTO EN LOS SISTEMAS DE ORIENTACION DE LOS VEHI-
CULOS; A TERCER EJE AUTO-ORIENTABLEY, I

COnstarla presente mejora sustancialmente descrita ¥ reivindi-
cada de siete hojas numeradas ¥ mecanografiadas por una sola cara

o M 4 .
a las gue acompafian una hoja de plano para su mejor comprensione
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