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La invención se re f ie re  a l a  carga continua ó 

discontinua de un cajón depósito f i jo  ó móvil de produc­

to s sólidos, pastosos, semi-líquidos, pulverulentos ó — 

heterogéneos, de residuos urbanos, in d u stria les , comer—  

c ía le s , ta le s  como basuras domésticas, d e trito s , y des­

perdicios de toda índole.'

La invención tiene por objeto efectuar el t r a ­

bajo exigido en la s  mejores condiciones posibles de ren­

dimiento y rapidez reduciendo el entretenimiento a l míni 

mo. Permite además l a  f á c i l  adaptación de equipos hermé­

tic o s  llegado el caso con u tiliz a c ió n  de contenedores, -  

Los dispositivos conocidos de cajones, con pa­

l e t a  única ó múltiple ó con ruedas, presentan problemas 

de guiamiento, estanque!dad y desgaste de la s  piezas de 

frotamiento. La capacidad disponible de l a  to lva  se ve -  

lim itada asi como l a  velocidad de absorción y l a  compre­

sión de lo s productos cargados. Por último, no se logra  

una posibilidad de carga capaz de absorber varios miles 

de l i t r o s  por minuto. Los mecanismos ó lo s  motores en —  

movimiento son generadores de ruidos muy perju diciales -  

para l a  buena ejecución del trab ajo .

La presente invención ev ita  la s  dificultades —  

antes indicadas presentando un dispositivo de carga que 

-no p recisa  ni guías especiales, ni estanqueidades, ni —  

funcionamiento de piezas mecánicas f rá g ile s .

EL vaciado de lo s  receptáculos se efectúa bien -  

por basculamiento del cajón, ó bien por desplazamiento -  

de su pared delantera hacia su pared tra se ra , y los apa­

ra to s  u tilizad os para la  carga se u tiliz a n  preferentemen 

te  para l a  apertura de l a  pared tra se ra  permitiendo asi 

el vaciado del receptáculo .
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La c a ra c te r ís tic a  esencial del dispositivo de carga 

de acuerdo con l a  invención consiste  en que el órgano de car­

ga está  constituido por un r a s t r i l lo  con c la v ija s , agujas, ó 

púas de forma y dimensión apropiadas suspendido en l a  parte -  

a lta  de una to lva de carga y animado de un movimiento continuó 

ó discontinuo en c ircu ito  cerrado que asegura una inmersión -  

del r a s t r i l lo  en la s  materias que recubren l a  to lv a , luego un 

desplazamiento de este r a s t r i l lo  hacia el cajón para empujar 

en el lo s  productos a cargar, con elevación del r a s t r i l lo  ha­

c ia  el f in  de l a  carrera  de empuje para su retorno a l a  posi­

ción a lta  que permite la  rep etición  del c ic lo  de carga.

Según una c a ra c te r ís tic a  complementaria importante 

de l a  invención, la s  c la v ija s , agujas, ó púas se introducen -  

hacia el fin a l de su movimiento de empuje entre las. púas de -  

un peine f ijo  ó móvil formando deflector en la  entrada del ca 

jón y que asegura el cizallam iento y l a  compresión de lo s  pro. 

ductos mientras que l a  elevación del r a s t r i l lo  a través del -  

peine asegura l a  limpieza del r a s t r i l lo  y del peine uno por otro  

El mando del dispositivo está  asegurado bien por ga­

to s  u tiliz a d le s  para l a  elevación de l a  puerta, bien por un -  

motor hidráulico, ó bien por cualquier otro sistema. En el ca  

so de tra ta rs e  de un motor hidráulico, su movimiento se trans  

mite preferentemente por medio de cadenas y ruedas dentadas -  

a unos juegos de bielas la te ra le s  de lo s  que está  suspendido 

e l r a s t r i l l o ,  y l a  elevación de l a  puerta se efectúa entonces 

por medio de dos gatos la te ra le s  independientes del mando del 

dispositivo de carga.

La amplitud del movimiento del r a s t r i l lo  puede aumen­

ta rse  por medio de un desplazamiento ro tativ o  de la s  púas del 

r a s t r i l lo  con relación  a l soporte del mismo. Para ello  el conjun 

to de la s  púas puede e star articulado con el soporte del ras  

t r i l l o  suspendido de unas bielas la te ra le s  y este conjunto —
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de púas puede ser accionado por cualquier medio indepen­

diente del r a s t r i l l o .

Para perm itir comprender perfectamente l a  in — 

vención, se describirán seguidamente unos ejemplos de — 

ejecución de l a  misma sin  ca rá c te r  lim ita tiv o , con re fe ­

ren cia  a lo s  dibujos adjuntos en lo s  que:

La figu ra 1 es una v is ta  en perspectiva con —  

co rte  p a rcia l de l a  parte tra s e ra  de una ca ja  equipada -  

con un r a s t r i l lo  accionado por gatos;

Las figuras 2 a 6 muestran esquemáticamente, -  

en secciones v e rtica le s  longitudinales, fases sucesivas 

de un movimiento en c ircu ito  cerrado del r a s t r i l lo  de —  

acuerdo con l a  figu ra a n terio r;

La figu ra 7 es una v is ta  esquemática que mués—  

t r a  l a  apertura de l a  puerta de l a  ca ja  por l a  acción de 

gatos la te ra le s  de accionamiento del r a s t r i l l o ;

La figu ra 8 es una v is ta  en d etalle  que mués—  

t r a  un ejemplo de enclavamiento manual de l a  puerta t r a ­

sera de l a  ca ja  en posición de c ie rre ;

La figu ra 9 es una sección de l a  pared de sopor­

te  de un eje de suspensión flo tan te  del r a s t r i l l o ;

La figu ra 10 es una v is ta  de lado e x te rio r  co—  

rrespondiente a l a  figu ra 9 ;

La figu ra 11 es una v is ta  en perspectiva con —  

co rte  p a rcia l de l a  parte tra s e ra  de una caja  equipada -  

con un r a s t r i l lo  accionado por un motor hidráulico;

La figu ra 12 es una v is ta  en perspectiva que —  

muestra una variante del mando representado en l a  figura  

1 1 ;

Las figuras 13 y 14 son esquemas de la s  varían—30.-
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te s  anteriores indicando la s  cinemáticas del r a s t r i l lo  ob 

tenido por d istin tas  disposiciones de lo s  emplazamientos 

de lo s  ejes alrededor de lo s  cuales pivotan la s  b ie las ;

La figu ra 15 es una v is ta  en perspectiva con -  

co rte  p arcia l de un mando de r a s t r i l lo  por un gato cen tral;

Las figuras 16 a 19 muestran diferentes posi— 

ciones lím ite  del r a s t r i l lo  y de sus b ielas la te ra le s  de 

suspensión en el mando según l a  figu ra 15 ; y

La figu ra 20 es una v is ta  en perspectiva gene­

r a l  de una ca ja  con mando de l a  puerta tra se ra  por medio 

de gatos independientes del mando de carga.

El dispositivo de carga, representado en la s  -  

figuras 1 a 6 , comprende una se rie  de púas paralelas 1 so 

lid a ría s  de un árbol transversal 2 y que se extienden ha­

c ia  abajo. Este árbol 2, destinado a moverse en c ircu ito  

cerrado en el in te rio r  de l a  to lv a  de carga, lle v a  en ca­

da uno de sus extremos una púa análoga 3 pero prolongada 

por encima del árbol 2 para a rticu la rse  por su extremo — 

superior con un eje de pivotamiento 4 portado por una bie 

l a  oscilan te 5« Esta b iela  5 está  suspendida de un eje 6 

portado por l a  pared la te ra l  7 que puede ser una pared la  

te ra l  de l a  puerta tra se ra  de la  ca ja . EL árbol 2 puede -  

pivotar a su vez, en cada uno de sus extremos, por una — 

prolongación la te ra l  8 más a llá  de la  púa extrema 3 so— 

bre el extremo de una b iela  g ira to ria  9 dispuesta debajo 

de l a  b iela  oscilan te  5 y suspendida de un eje 10 , porta­

do por l a  pared 7 . Los ejes 6 y 10 son flo ta n te s , es de— 

c i r  que están montados de manera f le x ib le  sobre la  pared 

7 y más adelante se describirá un ejemplo de ta l  montaje 

flex ib le .'

2 3

4



En cada uno de sus extremos, el árbol 2 atraviesa  

un manguito 11 portado por el vastago 12 de un gato hidráu­

lic o  cuyo cuerpo 13 está  suspendido de un eje f i jo  14 porta  

do por l a  pared 15 del cajón o ca ja  delante de l a  puerta.

Aunque se haya podido exagerar ligeramente l a  Ion 

gitud de l a  b ie la  9 en l a  figu ra 1 , para mayor claridad  del 

dibujo, se comprenderá que l a  maniobra apropiada de lo s  ga­

tos 13 permite imponer al árbol 2 un movimiento c ircu la r  —  

alrededor de lo s  ejes 10 y que este árbol se verá sometido 

al mismo tiempo a un movimiento de o scilación  impuesto por 

la s  bielas 5 que inclinan más ó. menos laspáas,3así como el -  

conjunto de la s  púas 1 so lid arias con el árbol 2 , de manera 

que lo s  extremos in ferio res  de la s  púas 1-3 describan unos 

c ircu ito s  cerrados cuya forma general e líp tic a  ó c ircu la r  -  

dependerá de la s  disposiciones re la tiv a s  de lo s  dos juegos 

de bielas 5-%  de sus longitudes.

En el ejemplo representado, la s  dos paredes la —  

to ra le s  7 están reforzadas por una barra 16 en el in te rio r  

de un árbol hueco 160 que lle v a  unas púas 17 que se a l te r —  

nan en dirección transversal con la s  púas 1 y 3 para formar 

un peine a través del cual pueden elevarse la s  púas 1 y 3 -  

al fin a l del movimiento de empuje del r a s t r i l l o .  El ejemplo 

representado permite l a  movilidad de la s  púas 17 por o s c ila  

ción del árbol 160 por l a  acción de lo s  gatos la te ra le s  161- 

suspendidos de la s  paredes 7 y enganchados con la s  púas ex­

tremas 17 por unas bridas 162.

Cuando la s  b ielas 9 son v e rtica le s  y están orien­

tadas hacia a rrib a , el árbol 2 se h a lla  en su posición más 

a lta  como puede verse en l a  figu ra 2 , y la s  púas 1 y 3 des­

pejan completamente l a  parte baja de l a  to lv a  de recepción
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de l a  basura que se ha previsto entre la s  paredes 7? cu 

yo fondo, indicado por 18 , se une con el fondo 19 del -  

cajón 20. En la s  figuras 2 a 6 , se ha indicado por 21 -  

el plano de unión de l a  puerta tra se ra  22 de l a  ca ja  —  

con el cajón 20 y se ha indicado esquemáticamente por -  

23 un tabique transversal de l a  puerta tra se ra  por encl 

ma de la  barra 16. Se comprenderá que el cilindro del -  

gato pivota angular y libremente en un plano v e r tic a l a 

través de dos pasos 23& previstos a ambos lados del ta  

blque 23. Si lo s  gatos rechazan la s  bielas in ferio res -  

9 a p a r tir  de l a  posición de l a  figura 2 , el árbol 2 —  

describe un arco de círcu lo  hacia l a  parte posterior — 

alrededor de lo s  ejes 10 , s i la s  bielas 5 tienen aproxi 

madamente l a  disposición representada, estas bielas' des 

cenderán ligeramente hacia l a  parte posterior retenien­

do sin embargo hacia l a  parte delantera lo s  extremos — 

superiores de la s  púas 3 que se desplazarán menos hacia  

¡atrás que el árbol 2 , lo  que impondrá a la s  púas 1 y 3 

una o scilación  que la s  in clin ará  hacia a trá s  mientras -  

se introducen en lo s  desperdicios vertidos en l a  to lva , 

penetrando en éstos desperdicios hacia l a  parte poste—  

r io r  de l a  to lva  como puede verse en l a  figu ra 3 . En el 

curso de esta  fase de inmersión, el dispositivo móvil -  

ejerce una acción de precompresión sobre lo s  desperdi­

cios voluminosos y comprimibles, ta le s  como jau las, ca­

jas de cartón, e tc .

La continuación del movimiento de rotación  -  

de la s  b ielas 6 por l a  acción adecuada de lo s gatos t i e  

ne por objeto bajar seguidamente la s  púas volviéndolas 

hacia adelante de manera que sus extremos in ferio res  —
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describan un arco descendente próximo a l fondo 18 y l a  f i  

gura 4 muestra una posición que precede ligeramente a l a  

posición más baja, habiéndose aproximado la s  púas a una —  

dirección v e r tic a l  porque lo s extremos auperiorea de la s  -  

púas 3 han sido retenidos hacia l a  p arte  posterior por la  

acción de la s  bielas 5 . El r a s t r i l lo  efectúa un barrido —  

del fondo de l a  to lva  pero sin  frotamiento alguno del dis 

positivo móvil contra el fondo y la s  paredes de l a  to lv a .

La continuación de l a  ro tación  de la s  b i e l a s -----

9 a p a r tir  de l a  posición de l a  figu ra 4 eleva la s  púas —  

1-3 volviéndolas hacia a trá s , mientras que estas púas se -  

inclinan hacia adelante debido a l a  retención hacia a trás  

ejercid a  por la s  bielas 5 sobre sus extremos superiores —  

de manera que el r a s t r i l lo  llegue a l a  posición de l a  figu  

r a  5 en l a  que la s  m aterias empujadas han sido rechazadas 

dentro del cajón con fu erte  compresión de estas m aterias -  

por el efecto de su paso por debajo del peine de la s  púas 

17 y de la  reacción de la s  m aterias ya cargadas. Las púas 

17 hacen la s  veces de deflector para hacer que penetren -  

la s  m aterias hacia e l in te rio r  del cajón por debajo de es­

ta s  púas 17 permitiéndoles elevarse seguidamente dentro — 

del cajón y ser retenidas detrás de estas púas a la s  qué -  

se da una inclinación  apropiada por medio del gato 161. Es 

ta s  púas 17 ejercen igualmente un efecto de cizallam iento  

sobre lo s  productos que son impulsados entre e lla s . Se ob­

servará que la  inclinación  de la s  púas hacia adelante favo 

rece l a  compresión de lo s  desperdicios en el in te rio r  del 

cajón. EL movimiento de inclinación  de la s  púas 17 puede -  

estar mandado antes ó durante el mando del ra s tr il lo .-

A p a rtir  de l a  posición de l a  figura 5, la s  púas
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del r a s t r i l lo  continúan avanzando elevándose cuando la s  —  

bielas 9 prosiguen su rotación  por l a  acción de lo s gatos 

y llegan así a su posición extrema anterior representada -  

en l a  figura 6 , en l a  que se introducen a través del pei— 

ne 17'.' ELevándose a través de este peine, la s  púas móviles 

quedan limpias de lo s desperdicios que se encontraban en— 

t r e  e lla s , mientras que la s  púas 17 del peine f i jo  ó móvil 

son limpiadas por la s  púas 1-3  del r a s t r i l l o .

La continuación de la  rotación  de la s  bielas 9 

eleva aún más la s  púas móviles a p a r tir  de l a  posición de 

l a  figu ra 6 mientras que el árbol 2 comienza a desplazarse 

hacia a trás  elevándose a l mismo tiempo. En el curso de es­

te  movimiento de retroceso y de elevación del árbol 2 , se 

elevan la s  bielas 5 reteniendo hacia adelante lo s  extremos 

superiores de la s  púas 3 , de modo que la s  púas móviles os­

c ile n  hacia una posición v e r tic a l  desplazándose hacia a trás  

para volver a l a  posición ánicial de l a  figu ra 2 en l a  - -  

que están l i s t a s  para efectuar una nueva inmersión en l a  -  

parte posterior de l a  to lva repitiendo el c ic lo  de funcio­

namiento que acaba de ser d escrito .

El funcionamiento se efectúa sin  frotamiento —  

alguno de lo s  órganos móviles contra partes f i ja s  en el se 

no de l a  masa de desperdicios, no poniéndose la s  púas móvi 

le s  en contacto con el fondo de l a  to lv a ; no se p recisa  —  

estanqueidad alguna entre lo s  órganos de impulsión y l a  — 

to lv a . Por o tra  p arte , lo s esfuerzos mecánicos se ven redu 

cidos por el montaje flo tan te  de lo s  ejes 6 y 10 que permi 

ten una c ie r ta  variación angular de l a  dirección del árbol

2.* Este montaje flo tan te  permite lim itar todo e sfu e rz o----

susceptible de producir deformaciones tanto del dispositivo
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móvil como de l a  to lv a  recep tora. El paso de lo s  puntos -  

muertos por la s  b ielas 9 accionadas por sus gatos puede -  

obtenerse gracias a un c ie rto  desplazamiento entre la s  —  

bielas 9 de ambos lados y se ve fa cilita d o  por el montaje 

flo ta n te  de lo s  ejes 6 y 10 .

La puerta tra se ra  puede ser enclavada en su ba­

se, como puede verse en l a  figu ra 8 , por medio de ganchos 

la te ra le s  24 pivotantes sobre un eje 25 de l a  puerta para 

engancharse por su pico sobre un eje 26 en l a  base del ca  

jón. La maniobra de cada gancho la te r a l  puede estar manda 

da manualmente por una palanca acodada 27 pivotante sobre 

un eje 28 de l a  puerta y provista  de un brazo 29 a r tic u la  

do en 30 con un balancín 31 , a su vez articulado en 32 —  

con el talón  del gancho 24. EL mando manual de este dispo 

sitiv o  puede ser sustituido por un mando hidráulico , neu­

mático ó e le c trice .'

Con referen cia  a l á  figu ra 7 , para asegurar la  

apertura de l a  puerta tra se ra  por l a  acción de lo s  mismos 

gatos 12- 13 , se inmoviliza el dispositivo móvil por un —  

eje amovible y temporal 33 dispuesto manualmente debajo -  

de cada b iela  9 y delante de e lla -:, luego, después de ha­

ber desenclavado l a  puerta por l a  apertura de lo s  ganchos 

.24, se accionan lo s  gatos para rechazar la s  b ielas 9 que 

arrastran  entonces l a  puerta haciéndola pi votar alrededor 

del eje 34 por el que está  articu lad a l a  misma con el ca­

jón en su extremo superior. El mando de alimentación de -  

estos gatos puede efectuarse por cualquier medio adecuado. 

El eje 33 puede introducirse a través de un cojinete pre­

visto  con ta l  objeto en cada una de la s  paredes la te ra le s  

7 pero se puede prever un eje 33 a cada lado. EL mando —
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manual del eje 33 puede ser substituido por un mando hi 

dráulico, neumático ó e lé c trico  que asegura igualmente 

el desenclavamiento de l a  puerta.

El vaciado de l a  ca ja  puede hacerse por bas- 

culamiento ó por traslació n  de una pared delantera móvil 

35 accionada por un gato 36 como se ha representado es­

quemáticamente en l a  figura 7 .

Las figuras 9 y 10, dan un ejemplo de monta­

je flo tan te  aplicable a lo s  ejes 6 y 10 y representado 

para un eje 10 que atraviesa  una abertura alargada 37 -  

formada en l a  pared 7 para ser soportado exteriormente 

por el ojo de una b allesta  33 cuyo extremo opuesto está  

empotrado entre dos escuadras 39 fijad as con l a  cara  ex 

te r io r  de l a  pared 7 . Aunque se haya representado un — 

montaje e lástico  en una dirección v e r t ic a l , s i  se juzga 

ú t i l  se podrá prever en o tra  dirección ó incluso adop—  

ta r  un montaje que asegure una elasticid ad  en cualquier 

dirección de un plano v e r tic a l longitudinal. Evidente— 

mente se podrían re a liz a r  también otros montajes flo tan  

tes.=

En l a  forma de ejecución representada en la  

figu ra 11 , e l r a s t r i l lo  está  constituido por una serie  

de púas 40, sensiblemente semejantes a la s  púas 1 de la  

figu ra 1 , y so lid arias de un árbol 41 que está  montado 

de manera g ira to ria  en sus extremos en unos manguitos -  

tubulares 4.2 fijad os con lo s  extremos lib re s  de la s  bie 

la s  superiores 43 que pueden pivotar libremente alrede­

dor de ejes f i jo s  44 solidarios de la s  paredes 45 la te ra  

le s  de l a  puerta tra se ra  de l a  c a ja . Sobre cada mangui­

to 42 se a rticu la  un extremo de una b iela  la te ra l  46 —

4
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cuyo otro extremo se a r tic u la  sobre un eje 4-7 portado en el 

extremo de una b iela  la te r a l  m otriz 48 que g ira  en un movi­

miento de ro tación  continuo comunicado por un árbol g ira to ­

r io  49 solidario de l a  b ie la  4&?j ;

El movimiento en c ircu ito  cerrado del r a s t r i l lo  

se obtiene por l a  ro tació n  continua de la s  bielas motrices 

48 que son accionadas por un motor hidráulico 50 alojado —  

centralmente encima de l a  puerta tra se ra  de l a  c a ja . La —  

trasm isión del movimiento del motor hidráulico a la s  b ielas  

la te ra le s  m otrices 48 se obtiene por unas cadenas la te ra le s  

51 que pasan sobre unas ruedas dentadas 52 fijad as en el ex 

tremo de lo s  árboles 49 y sobre unas ruedas dentadas 53 f i ­

jadas en lo s  extremos de ún árbol transversal 54 montado —  

en l a  proximidad del motor hidráulico 50. Una rueda 55, f i ­

jada en el centro del árbol 54, e stá  unida por una cadena -  

56 con una rueda dentada 57 f ija d a  en el extremo del árbol 

de salid a del motor hidráulico 50.

En este ejemplo, el mecanismo de transmisión se 

encuentra totalmente fuera de contacto de lo s  productos de 

l a  to lv a , la s  cadenas 51 y la s  ruedas 52 se encuentran so— 

bre l a  cara  externa de la s  paredes 45 , mientras que el ar.— 

bol 54, l a  cad.ena 56 y la s  ruedas 55 y 57 están alojadas —  

a un nivel muy elevado.

Según una varian te, se podría prever el a rra stre  

de lo s  árboles 49 de la s  bielas m otrices 48 por una toma —  

d irecta  del motor hidráulico situado en l a  parte in fe rio r  -  

de l a  puerta tra se ra  de l a  ca ja .

El mecanismo de mando del movimiento en c ircu ito  

cerrado del r a s t r i l lo  que comprende lo s  juegos de b ielas —  

43 y 48 permite hacer v ariar l a  cinemática de l a  ca rrera  del 

r a s t r i l lo  haciendo v ariar l a  longitud de la s  b ie las , e l em-
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plazamiento de lo s  ejes 44 y 49 alrededor de lo s  cuales 

giran la s  b ielas , e tc . como lo  muestran la s  figuras 11 , 

12 , 13 y 14. En la s  figu ra 11, se ha supuesto que la  —  

disposición de la s  bielas 43 le s  hace pivotar en un mo­

vimiento continuo alrededor de su respectivo eje 44 , de 

modo que l a  cinemática del r a s t r i l lo  determine entonces 

un c ircu ito  e líp tico  de gran eje v e r tic a l que puede re ­

su ltar ventajoso cuando se desea reducir el debatimiento 

del r a s t r i l lo  en el sentido longitudinal. En la s  figu­

ras  12 a 14, se ha supuesto por el contrario que la s  —  

bielas 43 tienen un movimiento oscilan te  extendiéndose 

sobre un ángulo y el c ircu ito  de lo s  extremos in ferio ­

re s  de la s  púas del r a s t r i l lo  es una elipse de gran eje  

aproximadamente horizontal.

Para aumentar la  capacidad de a rra s tre  de lo s  

productos por el r a s t r i l l o ,  es previsto un dispositivo  

de accionamiento au xilia r de la s  púas 40 del r a s t r i l lo  

que provoca entonces un desplazamiento suplementario de 

la s  púas cuando el r a s t r i l lo  está  en su posición baja 

de inmersión en lo s  productos de l a  to lv a . Este disposi 

tivo comprende un gato hidráulico 60 cuyo cilindro está  

articulado en 61 sobre l a  b ie la  46, y cuya v a r i l la  está  

articu lad a en el extremo de una palanca 62 fija d a  sobre 

el árbol 41 portador de la s  púas 40 del r a s t r i l l o .  El -  

accionamiento de lo s  gatos 60 provoca l a  rotación  del -  

árbol 41 en lo s  manguitos 42. Se observará que, cuando 

l a  v a r i l la  del pistón 60 está  totalmente oculta como se 

ve en l a  figura 11 , la s  púas 40 se encuentran alineadas 

con la s  bielas la te ra le s  46, mientras que l a  salida de 

l a  v a r i l la  del pistón provoca el pivotamiento de la s  —
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púas 40 hacia el ex terio r de l a  caja.*

Cuando se sumerge el r a s t r i l l o  en lo s  productos 

de l a  to lv a , se acciona lo s  gatos 50 que elevan la s  púas 

40 , Al f in a l de l a  inmersión del r a s t r i l l o ,  la s  púas 40 -  

se separan a l máximo del plano de la s  h ielas la te ra le s  46. 

Cuando, por el efecto de l a  rotación  de la s  hielas 48 y -  

43, se vuelve el r a s t r i l lo  hacia a trá s , la s  v a r illa s  de -  

lo s  gatos 60 vuelven a entrar progresivamente de manera -  

que cuando se encuentra el r a s t r i l lo  en l a  proximidad de 

l a  entrada del cajón, la s  púas 40 están alineadas con la s  

h ielas la te ra le s  46.

Además con el f in  dé provocar un cizallam iento  

de lo s  productos así como una limpieza de la s  púas 63 que 

forman en este  caso un peíne f i jo  a l a  entrada del cajón  

se puede disponer además en el fondo 64 de l a  to lva  y en 

l a  proximidad de l a  entrada del cajón otro juego de púas 

f i ja s  65 que se alternan con la s  púas 40 para retener lo s  

productos en l a  entrada del cajón cuando se levantan la s  

púas 40 después de haher impulsado lo s  productos en dicho 

cajón, sino obstante parece necesaria esta  retención com­

plementaria de lo s  productos.

En l a  forma de ejecución representada en l a  fiau  

r a  15 el r a s t r i l lo  está  compuesto por púas 69 semejantes 

a la s  d escritas  anteriormente, montadas sohre por lo  menos 

uno de lo s  dos árboles 70-71 dispuestos según un mi amo —  

eje común.' Cada uno de éstos árboles forma un conjunto —  

unido con el conjunto próximo por un travesano 72 que es 

tá  dispuesto bastante debajo dél eje  del árbol 70 y cuyos 

extremos son solidarios con la s  púas adyacentes de lo s  —  

dos árboles 70-71 . Sobre este  travesano se articu la .u n a -30
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v a r i l la  73 de un pistón cen tral de mando 79.

El extremo ex terio r de cada uno de lo s  árboles 

70-71 está  unido con un extremo de una b iela  74 sobre l a  

que puede g irar libremente el árbol. Sobre cada una de -  

la s  bielas 74 se ha previsto un salien te 75 utilizado — 

como medio de parada para un tope 76 situado sobre l a  —  

parte superior de l a  púa 69 adyacente. El otro extremo -  

de cada b iela  74 pivota sobre l a  pared la te ra l  45 de la  

ca ja  alrededor de un eje f i jo  80. La amplitud del moví—  

miento de l a  b iela  74 alrededor del eje f i jo  80 está  de­

terminada por dos topes 77-78 soldados sobre l a  pared l a  

to ra l 45 de l a  ca ja , dando así la s  dos posiciones lím ite  

del movimiento de l a  b ie la .

El movimiento en c ircu ito  cerrado en cuatro*—  

tiempos del r a s t r i l lo  está  mandado por el gato 79 provijs 

to de inversores -  apropiados. Las figuras 16 y 17 mués— 

tran  la s  posiciones lím ite  de la s  bielas 74 y del r a s t r i  

lio  a l comienzo y al fin a l del primer tiempo durante él 

cual la s  bielas 74* en contacto con lo s topes in feriores  

78 , pivotan alrededor del punto f ijo  80 hasta su c o n ta c - ' 

to con el tope superior 77* mientras que la s  púas 69 han 

plvotado primeramente alrededor del punto de rotación  — 

81 por l a  tracció n  de un gato 79 en el punto 72 hasta — 

que el tope 76 esté en contacto con el salien te  75 y lúe

go han arrastrado la s  bielas 74 . La inversión de la  ------

acción del gato (posición de la  figura 17 )* determina el 

segundo tiempo en el curso del cual la s  púas 69 del ra s ­

t r i l l o  son rechazadas contra l a  b iela  74 (figu ra 18) ,  des 

pues de lo cual la s  bielas 74 son arrastradas en el cur­

so del te rce r  tiempo de su posición a lta  a su posición -

2 8 F E 3
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baja para volver finalmente a ponerse en contacto con el 

tope in fe rio r  78 (figu ra 19 ) a l fin a l del te rce r  tiempo. 

La continuación del empuje del gato 79 separa entonces -  

la s  púas 69 de la s  b ielas 74 de modo que éstas púas 69 -  

comiencen a barrer el fondo de l a  to lv a . Cuando la s  púas 

69 han llegado de nuevo a una posición sensiblemente - —  

v e r tic a l , es decir cuando el tope 76 se pone en contacto  

con el salien te  75 a l f in a l del cuarto tiempo, como se -  

ha representado en l a  figu ra 16, l a  acción del gato se -  

in v ierte  de nuevo y se rep ite  nuevamente el c ic lo  del mo 

vimiento.

Esta forma de ejecución particularmente simple 

y económica, se adapta particularmente bien a lo s  apara­

tos de volumen reducido, imponiendo el mando a l r a s t r i ­

l lo  una amplitud de movimiento importante con re lació n  -  

al ángulo de rotación  de la s  b ielas 74 relativam ente re ­

ducida.

Para dar una v is ta  general del conjunto de —  

una realizació n  según uno de lo s  ejemplos citados ante—  

riormente, l a  figu ra 20 representa una ca ja  cuyo disposi 

tivo  de carga corresponde, a t í tu lo  de ejemplo, a l de l a  

figu ra 11 . Se observará que l a  elevación de l a  puerta —  

tra s e ra  se efectúa por medio de dos gatos la te ra le s  66 -  

articulados en 67 en un punto del chasis de l a  ca ja  y en 

68 en l a  parte superior de l a  puerta trasera .- Además se 

ha dispuesto una plataforma 58 para transportar a lo s  —  

obracos que deben seguir a l a  c a ja , pudiendo mantenerse 

estos igualmente en l a  barra 59 situada a una a ltu ra  con 

veniente para no obstruir el vertido de lo s  diversos —  

productos a carg ar.
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La Patente de Invención que se s o lic i ta  por vein 

te  anos, para España, de acuerdo con l a  Legislación vigente, 

deberá recaer sobre: "DISPOSITIVO DE CARGA CONTINUA 0 DIS—  

CONTINUA DE ERODUCTOŜ EN UN CAJON DEPOSITO FIJO O MOVIL", -  

5, con Prioridad de Demanda de Patente en Francia número PV —

97-081 de fecha IB de marzo de 1.967* según la s  ca ra c te rís ­

t ic a s  esenciales de la s  siguientes:

R E I V I N D I C A C I O N E S  
I B .-  Dispositivo de carga continua ó discontinua 

10 . de productos en un cajón depósito f i jo  ó móvil, constituido

por un elemento de carga móvil en una to lva de carga fijad a  

con dicho cajón, caracterizado porque este elemento de car­

ga móvil es un r a s t r i l lo  con c la v ija s , agujas ó púas <ie for 

ma y dimensiones apropiadas suspendido en l a  parte a l ta  del 

15 . cajón y animado, en el in te rio r  de l a  to lv a  de recepción —

de lo s productos, de un movimiento continuo en c ircu ito  ce­

rrado que asegura una inmersión del r a s t r i l lo  en lo s produc 

tos que ocupan l a  to lv a , y luego un desplazamiento de este  

r a s t r i l lo  hacia el cajón para rechazar dentro de el lo s pro, 

20. ductos a cargar, con elevación del r a s t r i l lo  hacia el fin al

de l a  carre ra  de empuje para su retorno a l a  posición a lta  

que permite l a  rep etició n  del c ic lo  de carga.

2 8 .-  Dispositivo de carga continua ó discontinua 

de productos en un cajón depósito f i jo  ó móvil, según la  - -  

25. reivindicación 18, en el que la s  c la v ija s , la s  agujas ó la s

púas del r a s t r i l lo  se introducen hacia el fin a l de su movi­

miento de empuje entre la s  púas de un peine f i jo  ó móvil —  

formando defloctor a l a  entrada del cajón y asegurando el -  

cizallam iento y la  compresión de lo s productos mientras —-  

30. que l a  elevación de la s  púas del r a s t r i l lo  a través del —

*
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peine asegura l a  limpieza del r a s t r i l l o  y del peine uno -  

por o tro .

3 8 .-  Dispositivo de carga continua ó discon ti—  

nua de productos en un cajón depósito f i jo  ó. móvil, según 

5.  l a  reivindicación 18 , ó 28, en el que una serie  de púas -

f i j a s  están dispuestas en el fondo de l a  to lva  de carga , 

delante del cajón depósito.

4 8 .-  Dispositivo de carga continua ó d iscontí— 

nua de productos en un cajón depósito f i jo  ó móvil, según 

10 . la s  reivindicaciones 18 ó 2, en el que el r a s t r i l lo  está,

mandado a l menos por una gato la te r a l  enganchado con di—  

cho r a s t r i l lo  que e stá  suspendido de unas b ielas pivotan- 

te s  alrededor de ejes flo tan tes  montados de manera f le x i ­

ble sobre la s  paredes la te ra le s  de l a  to lv a  de recepción  

15 , habiéndose elegido la s  b ielas de suspensión para imponer

a l r a s t r i l lo  el movimiento según el c ircu ito  deseado.

58. -  Dispositivo de carga continua ó d isco n ti--  

nua de productos en un cajón depósito f i jo  ó. móvil, según 

l a  reivindicación  48 , en el que el r a s t r i l lo  está  suspen- 

20.  dido por cada uno de sus extremos de una b iela  g ira to ria

accionada por un gato y de una b iela  oscilan te  que r e t ie ­

ne el extremo de dicho r a s t r i l lo  en uno ú otro sentido pa 

r a  in clin ar los extremos in ferio res  de sus púas hacia la  

parte posterior en el curso de l a  inmersión del r a s t r i l lo  

25. ^ hacia delante al fin a l de su ca rre ra  de impulsión y en

el curso de l a  elevación del r a s t r i l l o .

68. -  Dispositivo de carga continua ó disconti­

nua de productos en un cajón depósito f i jo  ó móvil, según 

la s  reivindicaciones 1 ó 2 , en el que el r a s t r i l lo  está  —  

suspendido en cada extremo de una b iela  oscilan te  cuyo —

-  17 -
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movimiento se efectúa según un arco de círcu lo  predeter 

- minado, entre posiciones lím ite  fijad as por topes bajo 

l a  acción dé un gato cen tral que impone a l r a s t r i l lo  —  

una o scilación  complementaria.

7 S .-  Dispositivo de carga continua ó discontí 

nua de productos en un cajón depósito f i jo  ó móvil, se­

gún l a  reivindicación 68, en el que el gato se apoya — 

en el puntó situado entre dos púas adyacentes en un pun 

to más bajo que el eje soporte de dichas púas.

88. -  Dispositivo de carga continua ó discontí 

nua de productos en un cajón depósito f i jo  ó móvil, se­

gún l a  reivindicación 18 , en el que la s  púas del r a s t r i  

l io  están sometidas a un desplazamiento re la tiv o  con re  

lació n  a l soporte del r a s t r i l lo  describiendo un c irb u i-  

to cerrado.

9 8 .-  Dispositivo de carga continua ó. discontí 

nua de productos en un cajón depósito f i jo  ó móvil, se­

gún l a  reivindicación 88 , en el que el movimiento re la ­

tivo de la s  púas del r a s t r i l lo  se efectúa por medio de 

gatos hidráulicos independientes del dispositivo de man 

do del movimiento continuo del soporte del r a s t r i l lo  —  

en c ircu ito  cerrado y tiene lugar en el curso de l a  fa­

se de introducción del r a s t r i l lo  en lo s  productos de la  

tolva.-

1 0 8 .-  Dispositivo de carga continua ó. discontí 

nua de productos en un cajón depósito f i jo  ó móvil, se­

gún l a  reivindicación 18 , en el que el a rra stre  del ras  

t r i l l o  se efectúa por medio de un motor hidráulico alo­

jado en l a  parte superior de l a  to lv a , y unido por unos 

juegos de cadenas sin f in  y de ruedas dentadas dispues-
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ta s  en el exterio r de l a  to lv a  de recepción de lo s  pro 

ductos, con unas bielas la te ra le s  in te rio re s , unidas -  

con lo s  extremos del r a s t r i l l o .

l i s . -  Dispositivo de carga continua ó discon 

tínua de productos en un cajón depósito f i jo  ó móvil , 

según l a  reivindicación 43, en el que lo s  gatos la te ra  

le s  están suspendidos del cajón y se u tiliz a n  a l mismo 

tiempo para el mando del r a s t r i l lo  y para el mando de 

l a  apertura de l a  puerta tra s e ra  por medio del r a s t r i ­

l l o ,  previamente inmovilizado con re lació n  a la  puerta 

tra s e ra .

1 2 3 .-  Dispositivo de carga continua ó discon 

tínua de productos en un cajón depósito f i jo  ó móvil , 

en el que l a  elevación de l a  puerta tra se ra  de l a  ca ja  

se efectúa por medio de gatos la te ra le s  dispuestos en 

el exterio r del cajón y que se apoyan sobre éste.'

1 3 3 .-  "DISPOSITIVO DE'CARGA CONTINUA O DlSr- 

CONTINUA DE PRODUCTOS EN UN CAJON DEPOSITO FIJO O MO­

VIL"'.

Según queda sustancialmente descrito en l a

*+*/// + + +
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presente Memoria descriptiva, que consta de veinte — 

hq&s e scrita s  a máquina por una sola cara y acompañada 

de dibujos.

Madrid, 28 febrero 1.96&¿

D.* Fernand REY 

P.P .
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