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Iste invento se refiere o dispositivos menipuladores
de mnteriuies_que incluyen un'brazo'pivotdble ¥y especinlmente, o
dispositivos tales en que la variedad:de.aplicaciones delvdibpqsi-

tivo es faciliteda medionte la provisién de.-un brazo de lonﬁitudes

selectivamente variables,

Ll invento es uplicablé especianlmente o hdquinus
excnvadoras que tienen un bruzo montado para mov;mlonto plvotunte
en alevuc16n Yy en giro, un miembro inolinador pivotantemente mon-
~tado pore movimiento en un plano vertical sobre el extremo l1bre
del brazo, y wne cuchora o pala “pivotantemente montada para
movimiento en wn plano vertical. sobre el extremo libre del miem-
bro inclinodor,

Son conocides las mdquinns excovadoras que tienen
‘brazos formados de dos piezas y en que lus dos piezas esban mubua- |

mente aseguradas on dos posiciones altemativas. Un inconveniente

de nlgunoes de tales excavedorns es que siondo las dos piezas mmy

- pesadas no “Soi ‘facilmente maniobrades & wna posicidén nueva pare

»fijnci6n ouindo se desea combiar la configurocién del brnzo. Co-

rrmentemente se necesltan dos hombres para realizar el camb;o, 85~ -
“tando uno en los mundos de lu ‘excavadorn ¥ el otro sefinlando al

primexro los movimientos requeridos, Las circunstancios se hacen

peores si se precisan un grado'qe movimiento engular relativo asi

.

como un movimiento lineal relntivb para realizar el descado cambio
r&lativo ﬂe posicién, Ademds,.el grado de'cohtroi soble los movi~
" mientos del brazo puede actuar eon sacudldas e, 1ncluso con dos

hombres en serv1c;o, puede 11avar algﬁn tiempo el ulcanznr el de-

.

ecndo .cambio de pos:c16n.

.. .

.Un objeto dol presente 1nvento es mztzgur los ante—

‘-rxores 1hconven1entes Y penmltlr que un solo hombre cambie 1o con—

f;guruc;6n del brozo sin’ gusto indebido de txempo.
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De acuerdo con ol presente invento sec proporciona un

d13posxt1vo monipuloador de mater;ales, que comprende wna base de so-

. porte, un brazo montado” sobre dicha base pare un movimiento pivotan-

 te de elevacién, medios elevadores poxe elevar dlcho brazo, un equi-

po nccesorio soportado por dicho brazo, comprendiendo el mencionado
braozo un primer miembro de brazo y un segundo miembro de brozo mi-

tua ¥ riéidnmente wibles mediento medios de fijaciﬁh,en-unu plure-

-1idad de poéiciones,'y una urticulacidp'pivotantementé conectada a

un exbremo del primer miembro de brazo y por el otro extremo ol se—

- gundo. miembro de brazo, un miembro de gufe sobre el primer micmbro

-de brazo oporoble en cooperacién con la indicada articulacién para

soporﬁar Yy guiuf al segﬁndo miembro de Qrazo en Bu movimiento rela—
tivo onfre lo.s mencionadas posiciones, )

Convenientemente, el dispositivo puede iﬁcluir me=-
dios de tope:coopernbles.como ios’miembros de 'brazo para ayudar a
la mitua colococién de los miembros en las refefidqs posiciones,

El miembro de gufa puede ser un rodillo .sobre el
que puede correr el segundo miembro de brazo ¥y en wna forma del

invento, los medios de tope antes mencxonudoa incluyen un disposi-

tivo de pasador y ranura que permite un movimiento angular de re—

lacidn limitada cntre los micmbros de brozo;nlrededor del eje del

‘rodi’llo. . ) . ) ’ .- V '

' La articulacién puede ser rigide y moviblo con re—
lacién al primer micmbro de brazo por medio.de un gato pivotante- -

monte conecbudo por los extremos oﬁuestosrreﬁpectivumente con la

karticulacidn'y con el primer miembro de brozo., Altermmntivamente,

la ‘erticulacién pucde ser de longitud ajustable y fijoble en una

'pluralidad de diferentes long1tudes efectivas,

Se descrxbxrdn ahora, como p;emplos, unas reoli-

znciones del 1nvento con referencin a loa adjuntos dibujos, en los

LI N "
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Lo Figura 1 c¢s wne viste lateral de une mdquina ex-
cavedora de acuerdo con ¢l invento, en uuna cohfigumcitfn.'

la Figurn 2 es uno vista do ext-remo o. una escala.

' o.gro.ndu.do, de wn detalle de la oxcnvadoru.. )

Le Figurs 3, 4.y 6 son v;.sta.s a:.mllares a la Figu-
ra 1 mostrando resPect:nrumente otras tres conf:.gumclones de 1o ex-

cn.vadoru. )

la Pigura 6 muesbre una vista lateral de una excu.-

» vo.doru. modificada de acuerdo con el mvento.

Ias I‘:.guraa 7a 12 mues‘bro.n a unc esco.lo. agraondada

~+ ¢l brazo de la excavodore de lo I'1gura. 6 en seis conf:.gurn.c:.ones

-~ respech :wamcnte .

Ia f‘igum 13 es wa seccién tronsversul longitudi- .
nal y egrandade de una arbiculacién de longitud ajustable e hidrou~-
licamente fijoble,

Ia Tigura 14 es una ‘seccidh transversoll 'ldngitudi— :

nal y egrondada de una arbiculacidn. de longitud ajustable y meca—

. “nicamente fijoble, '

Io Figura 15 es uno viste lateral agrandeda irle w

-oonjunto modificado de rodillo.

Io Figura 16 es una seccidn transversal sobre la 1i-

'neo. XVI-XVI de la Pigure 15.

In las I‘J.guras 1a b, uma ,bnse de soporte (l) e 5w

4 montoda para . movmlento .de giro alre_de‘do.r de un-eje verticol -

sobre un chasis (2) sobre orugas, Un primer brazo o brazo. inferior

~(8) estd montado por su extremo inferior para un movimiento elevas

cional angulor alrededor de un pivote horizontal (4) y un pistén

- de brozo (B) estd pivotantemente conectado por su extremo inferior

‘modiante un pivote (6) con la base (1) y por su exbremo -superior
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medionte un pivote (7). con el brazo inferior (3), El brazo inferior
(8) estd bifurcado en su extremo superior y estd provisto de orifie- .

cios pasoantes (L8,. L9, le, L, L2y 113) y de un }odillo de so=

" porte y gufa (14) rotuble.nlrededor‘de un eje transversal y lhori-

zontal, Fn su extremodad delantera superior,'el birazo inferior (3)
esti provisto de un tope arqueado (16) y en el extremo superior
de éste tope hay un tope adicional (17),.

» ~ Un segundo brazo o brazo éuperior (18) es rigidm—
mente aségurable el brazo inferior en una de cuatro poeicioﬁes di-

ferentes, y estd provisto de cuatro orificios (U9 y U20 en la Fi-

.gure 1y U21 y U22 en la Figura 4) y con wn tope (23) que estd o~

daptado para cooperar con los topés 16 y 17 en las circunstancias -

_que se describirdn, Un brazo de cucharén (24) es pivotable sobre el

extremo libre del braze suporior (18) sobre un pivote (25) y w pis-

tén (26) para el brazo de cucharén sc extiende desde’ un pivote (27)

sobre el brazo superior (18) hasta un.pivotq (28) sobre el brazo de
cuchqrbn (24), Una herrnmiegtaital como unu'cﬁchara'(QSu) ve unida
al extremo libre del brazo. de cicharén en.un punbo de pivote (29)
¥ una palanca (éQu) estd pivotadn con lo cuchara en un punto (20h)
de wna serie de puntos seleccionados sﬁb;e le misme. Obra palance
(29¢) estd articulande entre la paulanca 29a y el brazo de cuchardn
(24)'resPectivamento en los pivotes 29d y 80, Un pistén (36&) estd
articulado entre la palanca 20¢ y ol brazo de gucharén (24) respec—

tifumente an_loé pivotes 30b y 30¢, El brazo supefior (18) estd bi-

-furcado en Su extremo posterior y fecibe_uqa tercer parte de brazo

-

La articulacidn 81 estd permencntemente pivotada
ni;gxtremo posterior del brazo superior mediante un pivote (32)‘y

al-brazo inferior (8) entremedins de sus extremos mediante wn pi-

:vpte (38). m1 pivote-32 es un pusadbr_hueco de pivote que es copaz
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~de reeibir a un pasador.micizo de pivote a través de su centro, En-

) tremodias de Ios extremos de la arbdiculacidn 31 sobre su cara pre-—

sentoda hac:a atrds. ¥y hdcia abago, segﬁn se ve en la Plgura 1 hay

unos oregetus (34) v un gato telescépico e hidrdulico de doble ac-

" eidn (30) que se extiende desde un pivote (36) en las orejetus (84)

hista un pivote (37) en unos orejetas (38) en lo parbe posterior

Qel miembro infer%or de. brazo (3), Utios ﬁusadoées (A y B) estan

~ disponibles parn su insefci&n o través de los diversos orificios

f pora asegurur r1g1damente Juntos o los brazos superior e inferior. -

In la Figura 1, el pasador A atraviesn los or1f1~
cios L3 y U2l, y el pasador B atraviesa los orificios oy U22.
Tl rodillo (14) estd situado do forme que’ posicione & los orifi-
cios 19 y U22 en wne olincacidn sustancial, 1 ‘
' - Se doscrxblrd aliora la conversién del brnzo dé una

conf;gurac16n & otre en térm1nos de 'lo aceién requerlda por cl o=

" perurio.

In conversién de la. configuracién de lo Figure- 1 o

'lu de loe Pzguru 4 comprende las slgu1entes operacioness

a) Contraer ol goto (35) hosta quo ol brazo superxor
quede soportada sobre el pasador A, pero n6 sobre el pasudor B,
b) Quitar el pasador B, . : .
§'c) Extendor inicinlmente.el gato (35) ﬁastu.que el
brazo superlor[descunse gsobre el rodille 14 y. contlnuar hasto que
el paaador A no soporte mds 0l brazo superior.
. d) Qultar el pasador A,

"~

e) Extender el gato (35) y hacer que le nrbicula-

cién (31) empuje al bramo superior (18) transversalmente al rodi-

1lo 14 ﬁqsta:qqe el orificio Ul9 del pivote hueco (32) se extiends.
en nlineacién con el ofifigio 18, siendo tal la Bonfignracidn de

lo estructura como pora permitir ésto,
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£) Insertar el pasador A én los orificios alincas
dos 18 y V19, |

g) Contraer si es necesario el gato- (85) de forma

'quc los orificios 19 y U20 queden en allneucldn.

h) Insertnr el pasador B en los orificios alinea-
dos 19 y U20, |

i) Descargar presién en el pistén 38,

Al hacer la conversién inversa'simflemente es ne-

cesorio invertir el anterior procedimiento, siendo la dnica dife-

rencia que los topes (23) en el brazo superior y el tope arqueado

(16) en el brazo inferior cooperun pnru colocar on. n11nen016n o

A'los orlfzcxos 8 y U21.-

Al cambiar el brazo superior (18) entre las confi-

éuruciones de las Figuras 1.y 4, se observard que los topes (15,

© 16 y 23) y el fodillo (14) permiten que un operorio siga un proce-

dimicnto que conduzcn con certeza y seguridad al aseguramiento -

. tuo de los brazos superior e inferior cn la nueva configuracidn.

La conversién de la configuracidén de la Figura 1
a la de la Pigura 3 represente los sigu1entes operaciones:
a) a d) como en el caso anterior..

j) Contraer 1n101u1mente el pistén (5) hosta que

la cuchara descoanse sobre el terreno, ¥ subsiguientemente hasto

que cl bruzo inferior (3) coe desde por dcbujo del brazo superior

18), y el topc 23 se mueve arqueadamente a lo laxgo del tope lG

rhustu que el m1smo tropiezo con el tope 17, quedando entonces en

alinencidn.cl orificio L1l con el orificiq U22, '

k) Insertar el pasador B gn los orificios alineqw-
dos L1l y U22, - , o V
’ 1) Gsntpaer ligerﬁmentq el gato (3B), si es ncce-

sario, para que los orificios L138 y U2l queden en alincacidn.
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~dos L13 y U2L.

. dos 'L10 y U20.

80 invirtiendo el drden de las operaciones,

Yoo,

m) Insertar el posador A on 105:6ri£i?i05 alineg~

i) Descorger la presidn en el pistén 35, -

El procedimiento es invertidoe paro’ reconvertir el

. brazo do 1a conf;gurac16n de la Figure 3 a la de la Figuro 1, sien—

;do en éste cuso ¢l bope de 1fmite el rodillo 14,

Lo ponflguracxdn de la Figura B sc obtiene partien—
do de la de la Figurn 4 medionte las siguientes operacioness

n) Insertar wn pasador C en el orificio L12 paro

formur un tope temporal,

o) Activar el gato 85 de formo que el pivote 32

" no se mueva sub51gu1entemente.

p) Contraer el pistén de brozo (5) inicielmente

'-thﬁtu que la cuchora descanse sobre el terreno y el pasador B sca

- . descargado,

‘q) Extroer el pusador B.

. r) Contrier el brazo () ndicionalmente hosta que

el brazo inferior (3) gire hecio abajo o una posicién relativa con

el brazo aupcr;or (18) v 1e superficio super1or del dltimo quede

en OOntucto ‘oon el pasador C, en cuyn posicidn lés orificios L1O

y U20 cstardn en alineacién,

§) Insertar el posador B on los orificios alineoa~

t) Extreer el pasador C para su conservaclén.

i) Descargar la presién en el gato 35,

Como anteriormente, se realiza el movimiento inver-

’

. - . Aunque el gato 35 no es nqtivo en lo geulizacién del

" movimiento total de los movimientos del bra§o que representan las ..
. ° - " .

configiraciones 3 y.&,ino_obstante, el mismg cumble la muy impor-—

v
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tante funeidn de mantener f1rmemenbe un exbremo ‘del brazo superior
(18) mientros tiene luwar el desplazemiento nngular relativo del
mi.smo, '

AL éqmbiar_la configuracién partiendo de la Fiéurn

.8y de la Pigura B, con la disposicién-del brazo ilusbride, es pre-

ferlble _punque né nece»ario cambiar suces:vamente a través de las
confipuraciones que se muestron en las Figuras 1 y 4, Alternotiva-
mente, el procedlmlento en el cambio do la Figure 8 a la Fipura 5 -
pucde ser de acuerdo con las siguientes3oporaciones: -
u) Controer el brazo (8) nesta que 1a cuchara des~-
canse sobro el terreno, ] '
| v) Extraer los pasadores A y B,
w) Extender el gato 35, ‘ : .
x) Extender si es necegafio el pistén de brazo (5)
hasta que el orificio Ll& quede 11nre. _ ;o
y) Insertar el pasador € en el orlfxcmo Le,
“Reul1znr las operaciones r) a i),

Por 1o anterlor quedard claro que estﬁ dentro de la

eupacldud de: um solo hombre el cambiar la confmgurucldn del brazo

sin peligro para é1 mismo, sin dangrue lo :magquina y sin pérdldq
indebida de tiempo, 1 L '
Los topes 23 y 17, el pasador C y el rodillo 14 se

mueestran como topes no ajustables, Sin embargo, los mismos pueden

_construirse'faci;mcnte cdmo-topes ajustobles, El gato 35 se mucs—

tra como un pnto hidrdulico, pero igualménte.podria ser unAguto me—
cdnlco -de bipo conocido. - ; | ‘

_ Profcrlblemente tamblen, el plstdn (14) estd monta~
do sobye un vdstago de pistén (14a) que pusu o través de ‘amlos ex-
tremos del cilindro (18), . |

" Preferiblemento, los.eleménpos do fijacién son dos

e e e e o ¢ =
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pasndores encanjobles cn orificios aparendos en el primer y scgundo

micmbros de brazo y en el primer miembro de -brazo (4L) existen un

primer-y’ﬁn segundo orificios (Ll y 13) o iguales distancios res-—

‘pectivamente de un tercer orificio (L2) ¥ longitudinalmente espa~

cindos on el brazo segundo existon una plurslidad de pargs de oxi-

ficios (Uly U4, U2 y US,AUB ¥ U6), requiriendose pare ¢1-reposi-

‘cionado del miembro de bruzo (4L, 4U) de por lo menos.un pax & o=

tro de dicha plurnlidad un combio em la longitud efective de la
longitud de lo arbiculdcidn ajustable (10), .

Preferiblemente, ¢l mencionado miembro de gufe So=

_ bre el primor brazo (4L) incluye un rodille (12).

Preferiblemente tambien, dicho micmbro de gufa es
soportado desde cl indicndo‘primdr braze (4E) por wnn estructura
(s0, 31, 32,. 34) que pcrm1te que el mismo se mueve en un recorrr—

do arqueudo alrededox: del eje de uno de' los orlficios del primer

brazo (41).

.

‘ Prcferxblcmentc tamblen, el ojo es el del tercer
or1f1c10 (12) que sv menciona on la Reivindicacidn 6.
In une disposicidn altornativa, la articulncidn de

longitud ajustable puede fijorse mecnn;camente.

In las Fipuras 6 a 13, unn mdquznu excnvudora “bicne

. una base de soporte (;01) montndn pare un movimlcnto glratorlo al-

rededor de un oje vortical sobre un chasis (102) con orugas. Un

brazo (103) es soportudo por lo base de soporte (101) y estd for-

“mado. por un pPrimer miembro de brazo o brazo inferior (41) y uwn se-

gundo miembro de braze o brazo superior (40); El miembro de brazo
inferior (41) estd pivotontenente conectado pof su extremo inferior
o la hade de soporte (101) y os elevado .0 descendido medionte un

pistén hidrdulico (106), El miembro de brazo inferior (103) estd

bifurcedo en su exbtremo superior y estd provisto de unos orificios
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pasuntes (L1, 12 y I3) y con un miembro do fufa on forma de un ro-
dillo (12) rotable nlrédedor de un eje tronsversal horizontel,

El segundo micmbro de brazo o brazo superior-(4U)
es rigidamente wible al miembro inferior (4L) en cunlquiera de
seis diferentes poéicioncs vy estd provisto de seis.orificioa Ul o
U6, ﬂh brazo de cuchardn (106) estd pivotantemente montado sobre
ol extremo delantero del micmbro de brazo superior (4U),_y un pis-
tén (107) para el cucharén regula la posieién del braze ‘de cucha~
rén (106) en relacién don el miembro de brazo superior (4v).. Un
equipo accesofio en formn de wna cuchara (108) estd unido el ex—
tromo libre del brazo de cuchardn (106) y es controlado por w pis-
tén- (109) pors lo cuchare. Un puntal o articulacidn (116) conecta
el extremo posterior del miembro de ﬂrazo superior (40). con el miem-
bro de braze inferior (4L).

Las distoncias enbre.los orificios (LL-L2 12-13,
Ul-U4, U2~U5, U3~UG) son todas igunles y el miembro de brazo supe-
rior (4U) se extiende entre las paredes laterales (111) del miem~
bro de brazo inferior bifurcado. El rodille (112).9std,monﬁado So=

bre cojinetes en sus extrem&s en las pnrcdesnlutérales'(111) ¥ se

- extiende entre las mismas de forma que la cara inferior del mien~

bro de bragzo suporidr (4U) pucds sor soportada por el rodilloe (112).

‘ El micmbro do brazo superior (4U) cstd: rigidomente wnido al brazo

inferior (4L) medionte la insercidn de los pascdores A y B (Figu~
re. 7) o través de los varios orificios. Los pasadores (A y B) coo-

peran con los’ diversos orificios facilitonde as{ medios d¢ fija~ .

~eidn, En la Tipgura 7,-e1 pasador A pase o travéds de los orificios

L1 y U3 y el pnsddor B pasa o travéds de los orificios L2 y UG.
o Una forma de 1o articulacién de longitud ojuste-

ble (110) so mue%tra_con dgthlle en la Figura 13 y éomprende un

cilindro hidrdalico (118) y un pistén (114) deslizablo hormotico=
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wenbe al fluido en ol interior del cilindro y montndo sobre un vds~

togo do pistén (1l4a), El vistago d¢ piston (114) se extionde her—

.meticamente o través de ambos exbremos del cilindro y estd provis—

%0 en un oxbremo de una argolla (116) y ticne el cmtfemo opuesbo
dcsllzablcmentc aloaado en uno. prolongac;6u (115) del clllndro
(113). La prolongucxdn (118) estd provista en el extremo mds ale jo=
do del eilindro(113),- de wna argolle (117). Las argollas (116 v
117) estan conectadas médidﬁte pasadores con los miembros de bra-
zo superior e inferior (4U y 4L }GSpectivnnmnte). Los extremos o-
puestos del cilindro (113) estan hidreflicamente concctacos o tro—
vés de una tuberia exterior (118)en la que va situado un conmuba=

dor de "CONEXTON/DESCONEXION" para el fluidoe, Se facilitan wnas -

_ sefiules (120) en ln prolongacidén (11B) pare indicar longitudés pre- -

_‘dptermiﬂadns de }a arbiculncidn (110) pora el-opernrio de lo exca-

vodora.

La urticulucidp (110) no soporta cargs algunoa du-

rante el trabnjo de la excavadora y sirve unicomente para facili-

tar ¢l cambio de las posiciones relativas de los miembros de brazo

superior e inferior, ¢

] R .
El reposicionado de los miembros de brozo superiox

. @ inferior en wno mutun relocién se describird a continmacidn en

términos de la decidn requerida por el operario. Bl movimicnto de

la cuchora pare apoyarla o acoplarla sobre el terreno se realizo

_medionte el uso de uno o 'mds de los pistones pare el brozo, el bra-
zo de cuchnrdn o la cunchera, que en adelante se denom;nan, colcctl—

. vomente, como los "controles de potencza"

Combio de posicidn de la conflguraoién de la Pipu-

a 7 q lo de la #Fipura 8.

a) Descender la cuchura hosta el ferreno por medlo

de losicontroles de potenc1a, Yy eliminar la corgo sobre ql_pasador
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A pnrn fociliter que el mismo seca oxtraido, .
b) Medionte el uso do los-conbroles de potencia

clevar el micmbro de brazo. superior alrededor del paso.dor B como

“pivote, hosta que queden alinendos los orificios I3 y U3, e insertar

el pesador A,

Cambio de posicidn de la conflgg_racxdn de lo Fimu-

ro 7 0 la de lo F;guru 9.

c) Cerrur‘él commutador 119,

a) Descender la cuchara el terreno por medio de los
controles de potencia'y climinar la corgn sobre el pasador A para fa—
cilitar que ol miémo sen extraido, .

- d) Bliminar lo cur.gn sobre Ael pfxsador B!y exbraer
el mismo dejondo al micmbro de brazo superior soportado sobre el
rodillo 112 y la articulacién 110,

e) Por medio de los conbtroles de potencie mover los

miembros de brazo superior e inferior en reloeidén mitua hasta que

los orificios L1 y Ul o 12 y U4 coincidan e insertar los posadores
Ao B- segin corresponda, . . .

- f) Abrir el conmtador 119 y mediante el uso de los
coﬁ‘éroles de potencin alinear los otros dos orificios e. insertar el
pasador 4 o B segidn corresponda,

Cambio de posicidn de la configurncidn de lo Ficura

0 a la de la Fipura- 10,
. ) g) Mediante el uso de los controles de potencia’ eli=
minar lo carga sobre el pusndor Ay oxtraor el mismo, -
h) Mediante ol uso de los_control_es de potencia, y
con la fa{imlu.llg ebierta, baseular el miembro de brazo superior

nirodgdor.dol pasador B hasto que queden alineados los orificios

* Ul y 13 e insertar el pascador A,

Cambio de posicidn de le configuracidn de la Pipu~
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 elde

r&'g 0 dg la Figurﬁ 10, o la coﬁfiguraci6n de la IMiprura 11,
. ) _i) Mcdiante el uso de los controles de pobencia
eliminar 1a»éafga sobre ¢l pasador 4 y cxﬁruer%o.
‘ j) Mediante ol uso de los cenmbroles se pobencia

bascular el micmbrd de brazo superior alrededor del pashdor it}
en wna direceidn pars acortar la nru1culu016n (110) hasto un va-
lor predeterminade ( determinado’ por un tope o sefial visual).

7 k) Cerrar el conmutador (119) y climinar la car-

go sobre el pasador B mediante el uso-de los coniroles de potencia

-y exbtraer dicho pasador.

1) Descendor el miembro.de brazé superior sobre
el rodillo’ 112 y novcrlo o lo largo ex relac16n con el brazo in=
forior (104) hesta que se clineen los or1f1c1os 2y UG, ¢ inser—
tar el pasador B, h o V

m) Mediante el uso de 16; controles de potencia,
despucs de abrir el conmutador 119, dosicionar en alineacién los ori-
ficios L} y U2 o 13 y U2, ¢ insertar el pasador A,

Combio de posicién-de lo confipuracidn de la Fipu—

ra 11 a lg de lm Ficure 12,

n) Medionte el uso de los controles de potencia
eliminar la corga sobre el pusador Ay extraerlo,

0) Mediante-el uso de los conbroles de poteneia, y
con el cénmutador 119 dbierto, bascular el miembro de brazo superior'
(108) alvededor del pasador B hasta que los orificios U2 y L3 que-
den alineados, e insertar el pasador A, ’

Ih' 1o modificecidén que se muestra en la Figura 14,

la urticﬁlacidn de iongitud'ajustable es fijable‘mccanicamente. U-

no cramallera (101) deslizable en un tubo (123) tiene wna argolls

(122) en wn ettremo. Bl -tubo (123) tiene una argolla (128) en su ex-

“¢remo alejndo-de la argolla (122) y soports un meconismo de fijacidn .
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4§ue'conmrende w brinquete (124) movible por wna leva (125) on
acoplaomiento de fijacidn con la cremallera .(121), Se facilita wn
muelle .(126) para influencier al trinquete (184) Lejos de lo cicom
mllera (121). Unos soflales (127) sobre la cremellera proporcio-
nan ung indicacidn para el operario de la excavadora cuando la ar-
ticuleeidn es de una predeterminada longitud adecuada pare ubilizoar
cusndo £o alinean ciertos de los orificios de los micmbros de bra~

)

zo. Como cltemabive a les seflales 127 pueden utdlizorse unos to-
peé de contacbo. -

' Ins Figuras 156 y 16 muestron uno disposicidn do
gufa de rodillo modificado, on la que el rodillo.estd permitido
de circuler libremente entre unos lfmites por un recorrido circu—
lar con el eje del ovificio L2 como centro. Asf, el micmbro de brazo
superior 4U es guiqdo suborvicamonte hacia el orificio Ll o hacia
el I3, gseafn se requiera por le confipuracidn de la es#rﬁctura que
est? deberminada por la longitud elegids de la arbiculacién 110,

Bl miembro de brazo inferior (4L) cstd provisto

de unos cubos (130) sobre las superficics exteriores de las paredes
laterales (111) y concéntricos com el orificio L2, Los cubos (180)
forman soportes pivotentes para dos placas (181) que penden desde
los cubos y que csban rigidomente -conectadas por un travosafio (102)
que se¢ extiende o trovés de unas ranuras arqueadas (135) en los
paredes loternles (111). Un soporte vertical (134) va fijo ol tra-
vesafio (182) en su centro‘y soporta w par de rodillos (133) mon~
tados en cojincbos sobre wa cje bransversal (186), Los rodilles
(188) rucden en anos cenales (133) formndos medionte partes (187)
vueltas hacia ebajo y hecie dentro de la superficie inferior dol

miewbro de brazo superior (4U). Las ranuras arqueadas (138) impi-

“den que les plecns (101) oscilen en wn dngulo mayor que ol dngulo

subtendido or los orificios Ll y L3 en I2.
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Segdn se mueuurx en la Figura 15, 1ou miembros de
brago superior e inferior ocupan la posicién que se muesbra en lu -
Figura 10. Desde ésta posicién los rodillos (135), corriendo por

los cnnoles (138) pondren en linca los orificios UB y UB con el

. or;ficio 2y sub;iguicﬁtemcnﬁo los orificios Ul, U2 o U3 pucden

ser nlineados con los orificios Ll o I3 segtfin se desee simplemen—

te elevando el miocmbro de brome suporior, mediante los conbroles
de pobencin, hesta wn dugulo mayor que el deseado, fijonde la ar-

ticulacién hidifulica (110), y descerpe ndo despues gradualmente

el fluido hidrdulico desde un lade del pistén ol otro hasta que

los orificios descados queden en alineacidén, Si eos nécesario, pue—
de facilitarse un control a d1uuan01a pein el conmubador de cone—
A16n/descone\16n (119) de ;ormn gue el operario pueda controlar

la coida grodual del miembro de brezo superior desde wna posicidn

en que el operorio puede inscertar focilmente el pasudor.

Los pasadores A'y B ubtilizados pare asegurar Jun-
tos a los brazos superior e inferioxr son capaces de scr fijados
en sus posicioncs de aseguramicnto en una formm conocida,

M resfimen, la Patente de Invencién que se solici-
to-deberd recaer sobre las sisuicnbes:

=]

- DEIVIEDICACIORES -

1. TUan dispositive manipulador de materiales, con—

* preadiendo una bzse de soporte, wn brezo montado sobre dicha hase

pore un movimiento pivotante on elovacién, medios eloevadores para
elevar dicho brazo, wn cquipo nccesorio soporbado por dichoe brazo,
comprendiendo el mencionodo brazo un primer miembro de brazo y wn

sequndo mionbro de brazo que pucden wnirse enbre s{ rigidamente,

‘wediepte mos medios de.fijecidn,- enwia pluralidad dé ‘pvsiciones;

.

‘caracterlzrndose porque wia o ulculﬂ016n (a1, 110) cstd p1v0uante-'

mento concctada poxr un emorcmo ol primer mienbro de brazo (8, 4L)
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¥ por ol obro cxbremo ol segmndo miembro do brazo (18, 4U), wn mienm
bro dé-guia (14, 112,‘135) sobre el primer miembio de brezo (3, 4L)
operable en cooperacidn con ia mencionada articulacidn (31, -110) pa-
. soportar y.guidr ¢ dicho segmndo micmbro de brezo (18, 4U) en su
movimicnto relativo entre las referides posicioncé.
2. Un dispoesitivo segln la Reivindicacién 1, que

seAcaracteriza.po?.unos medios-de ‘tope cooporﬁbles (16, 17; 23; 132,
188) como los miembros de brazmo (3, 18; 4L, 4U) para ayuder & lo mu—

tua colocacidn’ de los miembros (8,18;.4L,4U) en las mencionpdas po-

3. Un @dispesitive semin las W01v1ndlcac1ones 1o 28,

cue se cavacteriza porqng el micmbro de gufe es un rodille (14, 112,

185) sobre cl que puede correr el segundo hiembro do brazo (18; 4U).
- 4 Un uzsu051umvo segiin la leivindicacién 3 como

dependiente de la Reivindicacidn 2,.que se caracterizan porgue los

medios de tope ineluyen un dispositivo de pasador & ronure (132

133) que permite un movimiento cngular relativo y limitedo cnire

loz miembros do hrazo (4L,~4U) eirededor del eje del rodille (135],

8. Un di no itivo segtin las Reivindicaciones 1,

&y

s

2 0 8, que se caracteriza porque la articulacidn (81) es rigide y
es movible on relacidn con ol primer miembro de brazo por medie de
m N"to (35) pivotantesentd conccbado:por los exbromoes opucstos
roeﬂectlvoronue con la ardiculacién (31) y con el primer miembro
de brazo (3).

. G. Un dispos itivo segain 1& R01v1nu1ca016n o, ‘que

.
I

se curucte*i porque el gsato (3! ) es hidraulicomente operable.

A

7. Un dispositivo semin curlquiera de las Heivin-
aice .ejones 1 o' 4, que e carncberiza porque lo articulacidn (116)
es de longitud ajnstpble v es {ijable en una pluralidad de dife=-

ronbes longitudes efectives,

r8
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8, Un dispositivo segén la Deivindicacién 7,
g0 se coracteriza porque la erticulacidn de longitud ajustable
(110) es fijaple hidraulicamente,

9. . Un dispositive segin ia Reivindicacidn 8, que

se. cnracheriza porque la articulseidn de longitud njusbable((llO)

comprende un pistén (114) en un ciliandro (113) en que.los cxbre-

mos opucstos del cilindro (113) eston hidraulicamente cenccbedos

o trevés de wa conmubador Ge fluide {110),

10, Ua dispositivo segdn la Reivindicacién 9,

que so carccteriza porgue el pistén (114) estd montado sobre ma

.

visvego de pisﬁdnv(114a) cue pase abravés -de embos exbremos del
cilindro.{113),
11. Uh'dispositivoBmanipulador de mutericles se-

cdn la Reivindicaciban 7, que se carscberize porque la srviculacidn

“de longitud ajustable (110) ¢5 fijeble mecanicamente.
. © 12, Se reivindica por Gltimo como objeto sobre el

’qua'ha de recaer la Patente de_IﬁvenoiOn que se solicitas "UN DISw

POSITIVO MANIPULADOR DE MATERTALES". . T

* -Todo conforme queda deécritO'y reivindicado en lae

presente Memoria descriptiva, que consta de .dieciocho péginas me-

. canografiadas - y dibujos adjuntos.

: Madrid, 17 de noviembre de 1967.

BERNARDO UNGRIA.
p - p - .
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