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Solécitante: SOCIZTE ANONYME POCLAIN, entidad francesa, residente

en LE PLESSIS-BELLEVILLE (0Oise), Francia.

Son conocidas Laé,mdquinas de obras pdblicas
aptas. para efectuar trabajosfde formacidn de taludes.
En este tipo de materiales, el desplazamiento de la

. herramicenta so obtiene por telescopado del equipo de

O trabajo a lo largo de una flechs.
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Aparte del inconveniente de ocupar un espdcianim—
portante, incluso en posicidn retraida, éstos disyositivos
necesitan, para obiener un funcionamiento satisfactorio del
conjunto, el montaje de éuias o cerrederas de gran dimensidﬁ

El invento intente poner femedio e estos inconves-
nientes reemplazando los dispositives de correderas por uno
0 variob'cuadrilateros deformables,

A tal efecto, el invento propone una mdquina de
obras'pﬁb11cas constituida por una‘?orreta, por una Ilecha
montada sobre ésta en dzspos;cxdn iratorla, por un eguipo
de trabajo articulado sobre la flecha en torno a un eje y
que comprende al menos un cuadrildtero que posce sus lados
iguales dos a dos, y por una herramienta montads en dispo=
sicidn giratoria sobre un exitremo del cuadrilatero.

Estendo monteda la herramienta en disposicidn gi-
retoria libre sobre el cuadrildtero, los dos ejes de arti-
culacidn del equipo de trabajo sobre la flecha y la herra=-
miente sobre el extremo del cuadrildtero constituyen dos
cispides opuestas del cuadrildtero y son ortogonales al eje
de articulacidn de la flecha sobre la torreban, en tanto que
dos gatos van'acopladoé entre dos brazos del cuadrildtero
y la flecha. ‘

Sogin una forme de realizacidn preferiga, los pgo-
tos acoplados entre dos brazos del cuadrildtero.y le flecha
son alimentados en paralelo en fluido a presidn,

por otra parte, los dos lados méds pequefios del
éuadrildtero se hallan ventajosamente articulados sobre el
extremo libre de la flecha.

Por Wltime, en una reélizacidn particular carec—

terfstica, el cuadrildtero es un rombo.
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El invento se comprenderd mejor y surgirdn ca-
recteristicas secundarias y se evidenciardn sus ventajas
en el curso de la descripcién de una realizacidn facilita-
da a continuacidn a titulo de ejemplo.

Debe quedar entendido que la descripcidn y los
planos solamente se facilitan a titule indicative y no li-
nitative.

Nos referiremos a los planos anexos, en los cua-
les:

Lé figura 1 es una vista de perfil de una mdqui-

na segin el invento.

La figura 2 es una vista superior de la flocha
y del equipo de trabajo de la mdquina representade en la
figure 1.

Le figura 3 es una vista parcial de perfil de
une primersa variante de un; méquine conforme al invento.
La figura 4 es una vista parcial superior de la
variante representeda en la figura 3, |

La figura 5 es una vista de perfil de una segun-

da vaeriante de una mdquina segdn.él invento.
' La figura 6 es una vista superior de la flecha,

y del equipo de trabajo en posicidn replegada, de la méqui-
ne represcntada en la figura 5,

La figura 7 es una vista superior de la flecha,
y del equipo de trabajo en extensidn, de lao mdquina repre-
sentada en la figura 5.

La figura 8 es una vista parcial esquematica
que muostra el circuito @e-alimentaoidn en fluido bajo pre~
sidén de los gatos de maniobra de los brazos del cuadrild-

tero.
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La figura 9 es una vista parcial esquendtica de
una variante del eircuito de alimentecidn de los gatos de
maniobra.

Une méquine conforme #1 invento se hallarrepreseﬁ-
tade en la figurs 1. Bstd constituida por un chasis princie
pal 17, provisto de cefiidores de rueda,.en el ejomplo esw

cogido, y de una torreta 18 montade en disposicidn girato-

- ria sobre el chasis 17, en torno a un pivote verticel. Una

flecha 1 se holla montada oscilante sobre:.la torreta en
torno a un eje 2, Un gato 3 se éncuentra acoplado entre la
torreta y la flecha. Los brazos 5, 6, 13 y 14, de largos
iguales, van articulados entre si por medio de los ejes 4,
9, 19y 20, ¥ forman un rombo. Entre los brazos 5 yb6y

la flecha 1 se hallan respectivamente articulados los gatos
7 y 8 por los ejes Ta, Tb,y 8a, 8b, en tanto que el eje 4,
articulacidn de los brazos 5 y.6, va méntado en rotacidn
sobre ol extremo de le flecha l. Los ejes 7a y 8a son equi-
distantes del eje 4, igual que lo son los ejes 7h y 8b., El
eje 4 es susceptible de ser desdoblado, en una forme de rea
lizacidn particular, permanecciendo sin embargo la mdquina
en el marco del invento,

Por el eje 9, opuesto &l eje 4, el porta-herra=
mientas 10 se halla montado en disposicidn giratoria sobre
el extremo del rombo, Aun cuando la representaéi6n que de
ello se ha efectundo haga figurer el porteherramientas 10
con una forma compacta, sus dimensiones no ‘son en modo al=
guno limitadas; es en particular susceptible de poseer un
largo bastente grande, del orden del del brazo 14 pér ejems
Plo. Sobre el porta;herramient;s se halla montada en rotow
cién, por un eje 32, una herramienta 11 que es un cazo

"rotro®.
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Se observard que los ejes 7a, 7b, 8a, 8b, 4,
9, 19 y 20 son constantemente ortogonales al eje 2.

Topes 158 y 1l6a, solidarios del porta-herramien-
tas 10, se apoyan sobre las partes situadas enfrente 15h
¥ 16b de los brazos 13 y 14, cuando ol rombo se encuentfa:
en posicidn replegada.

En una primera variante (figuras 3 y 4) de la
méquina, el rombo se halla articulado sobre la flecha, no
directamente, sino por intermedio de una pieza de adaptow
cidn 33, Esta pieza 33 estd articulada por el eje 35, para.
lelo al eje 2, sobre el extremo libre de la fleche 1, Un |
gato 34 se halla acoplado entre la flecha 1 y la pieza 33,
Por otre parte, la pieza 33 porta el eje de articulacidén
4 del rombo y los ejes Ta y 8a de articulacidn de loé ga~
tos 7 y 8. Los ejes 4, Ta y 8a permanecen ortogonales a
los ejes 2 y 35,

En una segunda variaﬁfe més general de la mfqui-
na (figuras 5, 6 y 7), el rombo, que estabs constituido
por el montaje articulado de los brazos 5, 6 13 y 14, es
reomplazado pbr un cuadrildtero que posee sus lados igua-
les dos a dos, ﬁstando los lados mds pequeiios 5e y 6a ar-
ticulados sobre el eje 4, Los lados mayores presentan las
referencias 13g y l4a. En esta disposicidn, no se encuen-
tran los topes 15a y 16a, ni las paries correspondientes
15b y 16b de los brazos 13 y 14 del rombo de la mdquina
representado por las figuras 1 y 2. |

En‘lo que concierne a la maniobra del equipo de
trebajo, se disponen gatos idéniicos 7y 8, de doble efecw
{Yo. |

En la figura 8 se represents una primera forma
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. de elimentacidn. Los gatos son alimentados en paralelo.

A tal efecto, las cmaras superiores 22 y 23 van unidas,
por los conductos 24 y 25, a un mismo conducto 26, en
tento que las cdmaras inferiores 27 y 28 se hallan unidas, -
por los conductos 29 y 30, a un mismo conducto 31, Un dis-
tribuidor hidrdulico, no represen%&do, es'suséepfible_de~
poner 26 y 31 respectivamente en comunicacién con la fuen- .
te de alimentacidn en fluido a presidn y el depdsito de
fluido, y & la inversa.

En la figura 9 se represente une segunda forme
de alimentacidn, Los gatos 7 y 8 se hallan siempre monta=
dos en paralelo, pero son alimentados por intermedio de
dos distribuidores 37 y 38 de tres posiciones, Los conduc-
tos 36 y 47 efectuan, respectivamente, la alimentacién en
fluido y el regreso al depdsito. Los conductos 39 a 46 unen
entre si dist;ibuidores y gatos.

El funcionamiento de una méquina representada
en las figuras 1 y 2 es el siguiente, Los gatos 7y 8 en
posicién retraide, y la fleche 1 eh posicién alta, se con-
duce la mdquina'hasta el borde del talud a realizar. La
torreta 18 se¢ orienta entonces de manera que la flecha ses
colocada, por ejemplo, én un plano vertical que pase por
una linea de ﬁayor inclinacidén del futuroe talud., Se baja
la flecha 1, con ayuda del gato 3, y los gatos 7y 8 son
puestos en posicidn de extensidn. Esto tiene por efecto
alargar la distancia que sepera los ejes 4y 9. A continua-
ci&h se baja enteramente la flecha, de suerte que la herra-
mienta 11 es puesta en contacto con el suelo, La retraccidn
de los gatos 7 y 8 aproxima la herramienta a& la torreta. La

herramienta 11 trabaja rastrillandoe el suelo. Sigue la 11~
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nea 21, refresentada a trazes, que se aleja poco de la linea
recta. En efecto, al estar los gatos 7 y 8 elimentados en pa-
ralelo (figura 8) son iguales las presiones del fluido en su
cdmara de admisidn; si la herramienta encuentre una resisten-
cia, se escapa del lado en que la resistencia al avance es
mas escasa. La diagonal 4-9 del rombo, normalmente situada

en el plano vertical de la flecha, se desvia momentancamentbe '
de este plano, y oscila en torno a su posicikn media, siendo
el dispositivo evidentemente estable. De ah{ la obtencidn de
un camino sinuoso 21 en lugar de una linea recta. Conviene
hacer observar que le libre oscilacién del porta-herramien-
tag 10 en torno al eje 9 facilita este movimiento della herra-
mienta,.

Esta libertad de oscilacidn del porta~herramiene
tas es suprimide cuﬂndo el rombo se halla en posicidn come
pletamente retraide, puesto que les topes 15a y 16a vienen
a apoyarse sobre los brazos 13 y 14;-en 15b y 16b. De este
modo la herramienta se hace solidaria de la flecha 1 con res-
pecto & la oual no puede girar. Esta disposicién facilita las
operaciones de descarga.

El funcionamiento de la variante representada en
laé figuras 3 y 4 es exactamente andloga., La ventaja con res=~
pecto a la primera realizacidn es la de admitir una altura
del ejo de articulacidn 2 con respecto al suelo, regulable,
sin por ello disminuir la posibilidad de trabajo de la mdquiw-
na. La herramienta de trabajo es puesta en contacto con el
suelo por combinacidn de las acciones de los gatos 3 y 34,

La segunda variante de la mdquina, representada
en las figurws.S, é y-7 es ventajosa. En efecto su disposi-

¢ién permite a los brazos 5a y 6a volver hacia atred con res-
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pecto al eje 4, en posicidn replegada del equipo de trabejo,
De elle se desprende que, en igual capacidad de trabajo, el
volumen de espacio del equipc de trabajo de la mdquina semin
esta segunde variante es mds escaso que el de la mfquina re-
presentada en las figuras 1 ¥ 2, en posicidn replegada del
equipo, Se obsexrvard que el cazo 1l no estd bléqueado, cuane
do el equipo se halla en posicidn replegada, vomo lo estaba
en las otras realizaciones.

En cuanto @ la segunda forma de aliﬁentaci6n de
los gatos T y é, represent#da en la figura 1, efectda también
la alimentacidn en paralelo de dichos gatds, por una accidn
igual sobre los distribuidores 37 y 38. De esta manera se
conservan las ventajas que procurse la oscilacidn del cazo en
torno a una posicién media, lo cual permite seguir el camine
21, Pero ademds se obtiene, por‘una parte el bloqueo del equi-
po en una posicidn cualquiera, lo que acentda la seguridad,
¥y por otra parte, por accidn diferenciadé sobre los distribui-
dores 37 y 38, la guia del cazo en el plano de trabajo siguien-
do un camino bien definido.

Puede observarse que, edaptindese bien a los tra~
bajos de formacidn de taludes o de nivelado, la mdquina con-
forme al invento presenta la ventaje de un reducido volumen
ae ésPacio ocupado muy apreciaﬁle, tanto purd el tnansporte
en carreiera como en el curso de 1;8 evoluciones en el lugar
de trabajo.

* Bl invento no se limita & las realizaciones que
acaban de describirse, sino que cubre por el contrario todas
las veriantes que podrien apoitarse al mismo sin salir de su
marco ni do su espiritu,

En particular, es evidente que el hecho de recm-
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plazar un rombo por varios que tengan, cada uno, dos brazos
solidarios de los dos brazos del rombo inmediato, aumentando
el alcance de la herramienta, no cambia en absoluto la natu-

raleza incluso del dispositivo que funciona con un solo rombo

_y que no es sino una variante interesante de este dispositivo.

Asimismo, si los gatos son alimentados con prefe-
rencia en paralelo para los trabajos de formacién de taludes |
y de nivelado, alimeniaciones y mandos independientes hacen
simultaneamente posibles la orientacidn del rombo con respece

to a la flecha y el ajuste de su extensién. Tal dispositive

‘no es sino una variante del que equipa las mdquinas conforme

al invento, anfdloga, por ejemplo, & la forma de alimentacién
representada en la figura 9.
NOTA

Descrita suficientemente la naeturaleza del inven-
to, asi{ como la manera de realizarlo en la préctica, debe ha-
cerse constar que 1as_disposiciones ante&iormente indicadas
son susceptibles de modificaciones de detalle, en cuanto no
alteren sus principios fundamentales., También ha de- .sefialar-
se que la presente invencidn corresponde a una solécitud de
Patente presentada en Francia con fecha y ndmero siguientes:
5 de septicmbre de 1,968, ndmero PV. 165,170, acogiéndose
por lo tanto a los beneficios que establecen los Convenios
Internacionales en vigor, siendo lo que constituye la esencia
del referido invento y por lo que se solicita Patente de Inven
cién por 20 afios en Espafia, sobres PERFECCIONAMIZNTOS EN LA
CONSTRUCCION DE MAQUINAS DE OBRAS PUBLICAS, caracterizéndose
por lo siguiente:

l.~ Perfeccionamientos en la consiruccidn 2e

méquines de obras piblicas, constituides por una torreta, per
une flceha monigdea en disposicion giratorie mbre le tgrretz po!
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un equipo de trabajo arbticulade sobre la flecha en torno a
un eje y que comprende al menos un cuadrildtero que posee
sus lades iguales dos a dos, y por una herramienta monteda
en disposicidn giratoria sobre un extremo del cuadrilétero,
caracterizades porque la herramiente se halle montada en row
tacién libre sobre el cuadrildterq, ypor lo que los ejes de
articulacidn del equipo de trabajo sobre la flecha y de la
herramienta sobre el extremo del cuadrildtero son dos terti—
ces opucstos del cuadrildtero y son ortogonales al eje;de ar-
ticulacidn de la flecha sobre la torreta,'en tanto que dos
gatos se hallan acoplados entre dos brazes del cuadrilatero
y la flecha, '

2.~ Perfeccionamientos sepgin la rei;indicacidn 1,
caracterizados porque los galos acoplados entre dos brazes
del cuadrildtero y la flecha son alimentados en fluide n pree-
sidn,

3,- Perfeccionamientos sepin ia reivindicacién
1 4 2, caracterizados porque, ademds, los dos 1ados’m£s pequo-
flos del cuadrilatero estdn articulados sobre el extremo libre
de la flecha,

4.~ Porfeccionamientos segﬁh una de las reivindica.
ciones 1 6 2, caracterizados porque, ademéds, el cuadrilétero
es un rombo.

5.~ Perfeccionamientos en la construcé&dn de mé=
quinas de obras pdblicas, tal y como quede sustancialmente
descrito enlla presente Memoria, e ilustrado en los dibujos

adjuntos.
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Esta Memoria consta de once hojos escritas a md-

quina por una sola cara.

Madrid, ¢
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