373654

SECCION TECNICA

: cmsw;c,g NLEGC
cLase P~ 2 E-2]
supciase_G E

MZMORTIA DESCRIPTIVA

correspondiente a la solicitud de una
PATENTE IE INTRODUCCION

Solicitante: ESCH-VERKE XKG
Domicilio: Postfach 342, 41 DUISBURG 1, Alemania.

Enunciados "MICANISHO PASO A PASO PARA EL DESPLA-
ZAWTENTO DE CARGAS TESADAS,



v

10

15

20

25

30

-2

373654 4

El invento se refiere a8 un mecanismo paso 2 pa;b para el
desplazamiento de cargas con un bastidor que soporta la carga y
con un sistema de patas de avance, unido con aquél por medio de
6rganos de desplazamiento fundamentalmente dirigidos en sentido
vertical y fundamentalmente dirigidos en sentido horizontal,cu-
yos tramos de unién con el bastidor se pueden modificar por medie
dgidrganos de transmisidén de fuersza,

La transmisién de;fuerza se realiza generalmente con unida-
des de émbolo y cilindro hidrdulicas, que estdn unidas con los o
6rganos de desplazamiento.En lugar de los drganocs de transmisidn
de fuerza hidrdulicos se pueden utilizar fundamentalmente drga-
nos de otro tipo, como por ejempio transmisiones mecdnicas de
husi%lo, de tornilio sin fin, de engranajes, unidades de cilindro

¥ émbolo neumdticas y transmisiones electromecdnicas,

Estos mecanismos de paso a paso se utilizan de formad cre-

-ciente, por ejemplo en inatalacionés de extraccién y de trans-

porte de tierra y rocas en canteras,minas y andlogos, que pueden
tener un peso hasta de algunos cientos de toneladas, en especial
cuando la instalacién de desplazamiento comprende equipos de {ra-

tamiento en forma de clasificadoras, machacadoras, transporté=

~ dores transversales y andlogos Yy tiene que seguir al punto de

extraceidn continuamente variable.

Las instalaciones sobre orugas generalmente no se prestan
para estas presiones especificas sgbre el terreno tan elevadas,
& causa del mayor esfuerzo 81 que se somete el terreno, dabido
a las fuerzas de desplazamiento horizontales que atacan adicio-
nalmente sobre el terreno.

Los mecanismos paso & paso conocidos utilizan dos o mds
patas de avance, que haceh posible seguir cualquier sentido de

marcha, as{ como el giro y que pueden aproximarse a cualquier
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punto y desde cualquier direccién con una velocidad de avance
relativamente grande.

A causa de la gran cantidad de los 6rganoa de desplazamiento
que éntra en consideracién y que se tienen que gobernar simultd-
neamente o sucesivamente con determinados intervalos de tiempo,
Ya no es posible el accionamiento manual del mando, sino que los
Srganos de desplazamiento se accionan con dispositivo de mando ‘
automdticos y muy complicados, que incrementan.de una forma anti-‘
econémica los costes de fabricacién de estos dispositivos de
transporte y disminuyen su fiabilidéd.

Ei invento tiene por objeto la creacién de un mecanismo
paso a paso considerablemente mds sencillo y que también se
puede gobernar manualmente, que se pueae utilizar por ejemplo
en condiciones de explotacidén relativamente sencillas, en las
que el de5p1§zamiento del dispositivo por medio del mecanismo
paso a paso, con relacidén al punto de explotacidén, sélo se tiene
que realizar una pocas veces al dfa y en las qué generalmente
son suficientes dos sentidos de avance,

Esto se consigue por el hecho de que, segin el invento,los
drganos de desplazamiento horizontales se someten a la accién
de drganos de transmisién de fuerza de funcionamiento sencillo,
que se someten exclusivamente a esfuerzos de traccién, mientras
Que los 6rganos de desplazamiento verticales se someten a la
accién de 6rganos de transmisién de fuerza de funcionamiento
doble, al mismo tiempo que estos ¥ltimos actuan sobre los ére
ganos de deSpiazamiento verticales exteriormente a su tramos de
unién entre el bastidor y el sistema de patas de avance y sin
que se produzcan esfuerzos de flexidn,

Para ello se prevé entre el bastidor y cada pata de avance

pares de érganos de desplazamiento horizontales que actuan en



10

15

20

25

30

e
H

sentidos opuestos y‘cuyos 6rganes de transmisidén de fuerza se
pueden gobernar de tal manera que uno de los érganos de despla-
zamiento de cada par produce el desplazamiento lateral refativo
entre el bastidor y 1a pata de avance por traccidén en un sentido,
mientras que el otro drgano de desplazamiento fija o equilibra
esta posicidn relativa por medio de una traceidn de sentido
oﬁﬁesto y de la misma magnitud,

Cuando s; utilizen unidades de dmbolo y c¢ilindro hidrdu-
licas como Srganos de transmisién de fuerza, los dos cilindros
de cada par de los érganos de desplazemiento horizontales se
unen entre si directemente o a travds de un dispositivo de mando
en sus extremos del lado de la pata de avance, de manara que e}
dispositivo de mando lleve el medio de presién & uno de los ciline
dros y exirae una cantidad igual de medio de presidn del otro
cilindro.

En cada pat# de avance atacan dos grupos de pares de érganoa
de desplazamiento horizontales, cuyos sentidos se cruzan prefe-
rentemente formando un dngulo de 90°.

Otra considerable simplificacidn de la construccién del
mecanismo paso & paso se consigue por el hecho de que se prevé
una pata de avance inica, con una superficie de apoyo grande,
rodeada a distancia por un bastidor cerrado; a8l mismo tiempo
que cada drgano de desplazamiento horizontal se une,tanto en el
extremo exterior con el bastidor como en el extremo interior con
la pata de avance,.por medio de articulaciones omnidirecciohales.

A la pata de avance unic; se unen,por meédio de articulacio-
nes omnidireccionales ( articulaciones de rétula, articulaciones
de cruceta, articulaciones Cardan o .#nalogas), tres o mds, pre-
ferentemente oinco érgenos de.d39plazamiento, orientados funda-

mentalmente en sentido vertical y distribuidos sobre una circune
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ferencia, cuyos extrémoe oﬁuestos se unén, por medio de articu-
laciones omnidireccionales, con une placa de apoyo dispuesta enw
cima del bastidor y unida con €1,

Al mismo tiempo, cada 6rgano de desplazamiento fundamental-
mente vertical atraviesa la articulacién de rdtula superior, fi-
Jada a la placa de apoyo y penetra por encima de 1a placa de
apoyo y en forma de un émbolo en un cilindreo, que sobresale de
la placa de ax;o:,uy estimido rigidamente con el elemento esférico ‘
de 1a articulacién de rétula, En el extremo inferior de la esfera
de la articulacidén de rdtula se fija un casquillo de gufa para
el 6rgano de desplazamiento , mientras que los dos extremos de cas
da uno de los drganos de desplazamiento horizontaies se unen por
medio de una articulacién ‘:omnidireccional con el bastidor y con
la pata de avance, al mismo tiempo que cada dérgano de transm;-
8ién de fuerza actua, entre los dos puntos de unidén, sobre el
érgano de desplazamiento,

Las caracterfsticas del objeto del invento, indicadas mds
arriba, dan lugar & un dispositivo paso a paso especialmente
sencillo, cuyo avance en uno u otro ‘sentido se puede accionar
con dos manos, pero que al mismo tiempo también hace posible
el avance en cualquier direccidén oblfcua accionando simultdnea-
mente los dos grupos de 6rganos'de desplazamiento horizontales
por medio de. un mando con ambas manos,

Esfo 8¢ consigue por el hecho de que el gobierno sgrealiza
con tres drganos de mando,accionables a mano, de los que e1-pr1-
mero actua sobre los 6rganos de transmisibn de fuerza para los
érganos de desplazamiento verticales, el segundo conjuntamente
sobre los drganos de transmisién de fuerza para los drganoé de
desplazamiento horizontales péra un sentido y el tercero conjun-

tamente sobre los dérganos de desplazemiento horizontales para



zamiento verticales, todos los érganos de desplazamiento horizon-

tales de un sentido y todos los érganos de desplazamiento horizon-
tales del otro sentido Son paralelos entre sf en todas las posi-
5 ciones de deSplaza;iento.

Otros detalles de)l invento se desprenden de la2 descripeidn,
qd€'sigue, de un ejempio de ejecucién del invento en forma de
una pata de avance rodeada por un bastidor.

Bn los dibujos representan:

10 La figura 1, una planta del mecanismo paso & paso.
La figura 2, una seccidn,segdin 1a 1{nea II-II de la figura 1,
en und posicidn inicial media del bastidor y
de la pata de avance.
La figura 3 y la figura 4, una seccidén, andloga a la de la
15 ' figura 2, en la que se representa, respecti=
vamente la posicidn levantada del bastidor y
de la pata de avance, - ,
La figura 5, un dérgano de desplazamiento vertical con la

unidad de émbolo y cilindro unida con €1 y con

20 los elementos de fijacién a la pata de avance
‘Y a la placa de apoyo.

La figura 6, una vist; andloga de un drgano de desplaza-
miento horizontal, junto con 1la unidad de éu-
bolo ¥y e¢ilindro incorporada y con los elementos

25

de fijacién a l1a pata de avance y a las paredes
laterales & la carcasa del bastidor en escala mayor.
Sobre un bastidor 1 (figura 1), que coopera con el terreno
Y que soporta la carga a transportar, no representada, se monta
une carcasa de bastidor, compﬁesta de lag paredes laterales 2

50 a5 ( figuras 1 ¥ 2) y de una placa de apoyo 6,paralela al bhas=



10

15

20

25

30

373654

El bastidor 1 rodea con su abertura 7 la pata de avance 8,

tidor.,

de la que se separa en todo el contorno una distancia iguai con
relacién a la posicién central,

La pata de avance 8 se une articuladamente con la placa de
apoyo 6 por al menos tres, preferentemente cinco, érganos de

desplazamiento 9, orientados en sentido vertical con relacién a

la posicidén central, simétrica respecto al bastidor, del aparato.

En su extremo inferior se unen los drganos de desplazamiento
vertical con la pata de avance 8 por medio de articulaciones omni-
direccionales en forma de articulaciones de rétula 10 o andlo~
gos ( figura ),

Como muestra la figura 5, la esfera 11 de la articulacién
de rétula 10, que se halla en el extremo inferior del Srgano de
desplazamiento vertical 9, se gufa con movimiento omnidireccio-
nal entre una cazoleta 12, unida a la pata de avance, y un
anillo 13 montado sobre la cazoleia,

La parte superior de cada uno de 1los érganocs de desplaza-
miento vertical 9 se compone de un émbolo 14, cuyo vdstago 15
se une rigidamente con la parte inferior del érgano de despla-
zamiento por medio de un bulén transversal 16. Bl émbolo 14 se
mueve en un cilindro 17, cuya envolvente 18 se rosca con su
extremo inferior en la esfera 19 de la articulaciédn de rétula ;
superior 10, al mismo tiempo que la esfera 19F§° aloja de forma
giratoria, por medio de un anillo 21, en una cazoleta 20 fijada
& la placa de apoyo 6, En la esfera 19 penetra por abajo un cas- '
quillo 22, en el que se gufa el 6rgano de desplazamiento 9, Los
cilindros 18 se proveen en cada uno de sus extremos superior e
inferior de un orificio de entrada y de salida 23,24 para el

meédio & presién. El émbolo 14, le envolvente del cilindro 18 y
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25 para los 6rganos de desplazamiento verticales,

Los centros de los esferas 11',19' ( figura 5) de loé 6r-
ganos de desplazamiento verticales 9, situados en la placa de
apoyo6yen la pata de avance 8 se hallan, en la posicién central
de 1os érganos de desplazamiento verticales, exactamente super-
p&istos verticalmente y se hallan & la mispa distancia entre si,
de maneraque duenis ol desplazamiento paralelo vertical u horizon-
tal de la placa de apoyo y de la pata de avance, los érgancs de
desplazamiento verticales conservan siempre su posicidén parslela
mutua, al mismo tiempo que la distancia entre los centros de las
esferas 11',19', de todos los 4rganos de desplazamiento vertica-
les, es siempre constante, visto en un plano horizontel,

Durante un movimiento de avance, los érganos de desplaza-
miento verticales provocan ,cuando se accionan, los siguientés
escalones de elevacidon y de avance puros del bastidor y de la
pata de avance:

1. Cuando los elementos 1,8 y 9 se hallan en la posiecién

central representada en la figura 1 y cuando el medio

a presién se inyecta,a travds de los orificios de entra-
da superiores 23 ( figura 5),en la parte superior de las
cavidades cilindricas 17, ;e levantan, a través del ci-
lindro 18, de las esferas 19 y de las cazoletas 20, la
piaca de apoyo 6 y el bastidor 1, asf como la carga so-
portada por él,apoydndose para ello en la pata de avance
8 y recorriendo una distancia 26 ( figura 3), al mismo
tiempo que los cilindros 18 se desplazan hacia arriba
con relacién al émbolo 14, de manera que a continuacién
se puede desplazar lateralmente,en 1a forma deseada y con

- relacién a la pata de avance, el bastidor 1 con 1a carga,
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Cuando se dejan libres los orificios 23 ( figura 5),
descienden los cilindros 18, junto con el bastidor 1,

bajo la accién del peso del bastidor y de la carga’ so-
portada por é1,hasta alcanzar el suelo.

Cuando se inyecta el medio a presién a travds del orificio.
inferior 24 del cilindro (figura 5) en la parte inferior
de la cdmara del eilindro 17, se elevan el émbolo 14

Jjunto con los 6rganos de deSplazaﬁiento 15,9 y 1a eg:era'
11 y 1la pata de avance 8 se eleva el tramo 27 ( figura 4),°
al mismo tiempo que se apoyaen@ pastidor 1, de manera que
a continuacidn es posible desplazar la pata de avance la-
teralmente en la forma deéeada.

Cuando se deja libre el orificio del cilindro 24, la

pata de avance 8 desciende, bajo la accidn de su propio
peso y eventualmente recurriendo & una presién hidrduli-
ca ejercida desde arriba sobre los émbolos 14 a través

del orificio 23, hasta su posicién sobre el terreno, &
partir de la cﬁal puede iniciarse de nuevo el juego al-
ternativo entre los pasos de movimiento de elevacién y

los movimientos de desplazamiento lateral descrito,

Durante estos diferentes movimientos de elevacién, los &r-
€anos de desplazamiento horizontales tienen 1a misién de equili-
brar los 6rganos de desplazamiento Qerticales y la pata de avan-
ce en la posicién ajustada, para lo cual actua: por pares, simul-

tdneamente, as{ como en sentidos opuestos y tirando con fuerzas

v,

Se ve, que en cada uno de los movimientos parciales des-
critos, la parte de los 6rganos de desplazamiento 9, que se
halla entre las esferas 11 y 19,se someten a pandeo, mientras que

los 6rganos de transmisién de fuerza 14,18 permanecen exteriores
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a esta zona de pandeo, de manera que no se pueden producir los

.agarrotamientos, debidos a sobrecargas, que se producirian entre

el émbolo 14 y el cilindro 18 a causa de una carga de pandeo ex-
cesiva, que impedirfa el desarrollo sin fiiccidn de los movimien-
tos-de avance,

Para la realizacién de los desplazamiento laterales relati-
v8§ entre el bastidor 1 y la pata de avance 8 en el sentido de-
seado, se prevén dos grupos de 6rganos de desplazamiento, que
actuan fundamentalmente en un plano horizontal y que pueden ac=
tuar en sentidos transversales entre si, preferentemente perpen-
diculares entre si, Cada grupo contiene estos 6rganos de despla-
zamiento por pares, de manera que cada Srgano de desplazamiento,
de un par actua contra el otro,

Segin figura 1, se prevén dos pares de 6rganos de despla-
zamiento 31,32, que actuan en sentidos opuestos, segin dos 1lf-
neas perpendiculares en el dibujo y cada uno de cuyos extremos
interiores se une por medio de una articulacién de rétula 30
(figura 6) a cada uno de dos puntos 33 muy préximos de la pata
de avance 8, mientras que éada uno de sus extremos exteriores
se articula por medio de una articulacién de rétula 30' ( figu=
ra'6) en un punto 34 ( figurs 1) de las paredes laterales 4 y 5
de la carcasa del bastidor, )

En cada uno de estos 6rganos de desplazamiento horizontales
31,32 ( figura 6) se prevé un 6rgano de transmisién de fuerza
35, en forme de una unidad de émbolo y cilindro hidrdulica, cuyo
émbolo 36 ( figura 6) , junto con su vdstago de émbolo 37, se
une por medio de un bulén transversal 38 con un tubo 39 de la
parte del lado de la pata de avance del drgano de desplazamiento
31 y 32, al mismo tiempo que este tubo 39 estd fijado a la esfera

41 de la articulacién de rdétula 30 en el extremo interior del
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El émbolo 36 ( figura 6) se desplaza en un cilindro 42, cuyo

extremo exterior se une rigidamente con:la esfera 43 de la articue-
lacién de rétula 30', fijada & la pared lateral 4 o 5 ( figura 1).
. La articulacién de rétula 30' no estd montada directamente .
sobre la pared 1aﬁera1 4 o 5, 8ino que su cazoleta 44 se fija a
un bulén 45, que se guia perpendicularménte en la pared en un
casquillo de &poyo 46, fijado a la pared lateral 4 o 5, Entre la
pared 4 o 5 ¥y una arandela de apoyo 47, montads encima de los bu~ '
lones 45, 86 tensa un resorte de compresién 48, cuya fuerza se
puede regular girando un tuerca 50, en la que apoya la arandela
47 y roscada en una rosca 49 del buldn 45.
De forma andloge se prevén,pérpendicularmente a los pares de
érganos de desplazamiento 31,32 ( figura 1), otros dos pares de

érganos de desplazamiento 51,52, que se hallan igualmente en el

 mismo plano paralelo a la pata de avance 8 y a 1la placa de apoyo

6, cuyos extremos exteriores atacan de forma andloga eqdas pare-
des 2 y 3 ( figura 1) del bastidor y en 1a pata de avance 8 y que
Be p?oveen igualmente de drganos de transmisién de fuerza 35,
an{logamente a como se ha descrito para los drganos de desplaza-
miento 31,32,

Los cilindros 42 ( figura 6) poseen en los extremos inte-

riores de la cavidad del cilindro 53 un orificio 54 ( orificio

_de entrada y de salida) y en su extremo exterior un orificio de

(A

purga 55 para el medio a presidn, .

Los érganos de desplazamiento 3i,32 ¥y 51,52, dispuestos fun- '
damentalmente en sentido horizontal en el espacio, tienen 1la mi~
8ién de desplazar el bastidor 1, en la posicidén elevada, junto
con la carga en uno u otro sentido con relacién a 18 pa£a de

avance 8 apoyada y de sujetar lateralmente el bastidor con la
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carga o la pata de avance durante el levantamiento y en 1a posi-

cién elevada, asi como de reponer el bastidor o 1la pata de avan~
ce a la posicién de partida lateral o & una posicién mds alejada,
Durante estos movimientos se somete cada uno de los érganos
de desplazamiento 31,32 y 51,52, que actuan en sentido horizon-
tal, por medio de su drgano de transmisién de fuerza en un sélo
séﬁtiﬂo y & esfuerzos de traceidén, de manera que en este caso
tampoco se puéden producir los esfuerzos de pandeo que conduci-
rian a un agarrotamiento entre el émbolo y el cilindro del érgana

de transmisiénd fuerza en caso de sobrecarga, a pesar de que los

"brganos de trangmisi6n de fuerza 35 se hallan entre los centros

41',43' ( figurs 6) de las dos articulaciones de rétula 30 y 3o',
5i se parte de la posicidn central de] mecanismo pase & paso,
representada en la figura 2, en la que la pata de avance 8 y el
bastidor 1 estdn dispuestos simétricamente con relacién a la
vertical 56 y apoyan en el tefreno, al mismo tiempo que los
drganos de desplazamiento 9 estdn orientados exactamente en sen-
tido_vertiéal v los 6rganos de desplazamiento horizontales 31,32;
51,52 estdn orientado exactamente en sentido horizontal y si ae
quiere desplazar e} mecanismo paso & paso en el sentido de la
flecha 57 ( figura 1), se inyecta, después del primer movimiento
parcial de elevacién y de avance (>pdgina 8, bajo 1,), con e}
que el bastidor 1 se ha elevado hasta 1a posicidén representada
con trazo continuo ( figqra 3), el medio de presién en el ori-
ficio 55 ( orificio de entrada) del dérgano de transmisidén dé
fuerza derecho 35, al mismo tiempﬁ que una cantidad igual se
extrae por el orificio 54 H(orificio de salida) del érgano de
transmisidn de fuerza izquierdo, de manera que el cilindro derecho
42, junto con el bastidor 1 y 1@ placa de apoyo 6, se desplaza

medio paso hacia la izquierda hasta la linea de punto y raya
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1'46', mientras que el 6rgano de desplazamiento 9, repYesentado
en posicidn vertical, se desplaza a la posicién 9'.

Después del descenso del bastidor 1 ( véase pdgina 9,
bajo 3.), la pata de avance 8 ( figura 4) es elevada por los
6rganos de transmisidn de fuerza 25, después de lo cual se des-
rlaza un paso completo hacia 1a izquierda, al inyectar el medio
a8 presién en el orificio 54 ( orificio de entrada) de los dos

érganos de transmisién izquierdos 35 y al extraer una cantidad

igual de medio a presién por el orificio 54 ( orificio de salida)

de los dos 4rganos de transmisién derechos 35, de manera que se

desplaza a la posicién 8', representada por las lineas de trazo

¥y punto y que el drgano de desplazamiento 9 se desplaza a4 la po-
sicién 9', mientras que los restantes érganos de desplazamiento

verticales 9 giran correspondientemente,

La pata de avance se desciende despuds hasta el suelo in-
yectando e] medio & presién a través del orificio de entrada 23
(figura 5) en el cilindro 18 e inmediatamente despudés se levanta
el bastidor el tramo 26 ( figura3).

A continuacién se deaplaza el bastidor 1, apoyado en la
pate de avance B, un paso completo hacia la izquierda inyectando
el medio & presién en el orificic 54 del érgano de transmisién
de presidén derecho 35 y extrayendo éorrespondientemente e) me-
dio a presidén por el orificio 54 de los 6rganos de transmisidn
de presidn izquierdos 35. o

El movimiento de avance se continua deecegdiendo el basti-
dor 1, elevando y desplazando hacia la izquierda un paso com-
pleto la pata de avaPce, apoyando la pata de avance sobre el
terreno,elevando y desplazando 51 bhastidor un paso completo y
descendiendo nuevamente el béstidor y asf{ sucesivamente,

Cuando el medio & presidén se inyecta en los orificios 54
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de los 6rganos de transmisién de fuerza 35 en uno de los lados

de 1a pata de avance, los érganos de transmisidédn de fuerza de-
Jan salir el aire por los orificios de salida 55, cuando se dese
plaza el bastidor o 1la pata de avance,

- Dado que los 6rganos de desplazamjento 51,52 pasan a ocupar
una posiciqn ligeramente inclinada con rélacidn & 18 horizontal,
cﬂﬂndo 8¢ eleva la pata de avance B o o) bastidor 1, 8e producen
tensiones en las ;rticulagiones de rétula 307, unidas 8 las pa=
redes laterales 2,3 ( fig;ra 6). Tanbién se pueden producir ten-
siones de este tipo por el hecho de que, al desplazar la pata
de avance 8 con relacién al bastidor 1,l0s érganos de desplaza=
miento horizontales, por ejemplo 31,32, de uno de los sentidos
inclinan ligeramente con relacidén & la horizontal 103 érganos de
desplazamiento horizontales del otro sentido, por ejemplo 51,52,
Estas tensiones se pueden compensar en parte por medio de los
resortes 48 ( figura 6) y en parte por medio de dispositivos de
mando especiales del medio a presidén, que no son objeto de la
solicitud.

Para un sentido de avance transversal a 1a flecha 57 (fi-
gura 1) se'utiligan de forma correspondiente los 6rganos de des-
plazamiento 31,32,

El accionamiento de los drganoé de desplazamiento vertica-
les 9, de los 6rganos de desplazamiento horizontales 31,32 y
de los érganos de desplazamiento horizontales 51,52 se realiza
en general de forme indepen&iente entre si, En cualquier caso
sélo es necesario accionar un solo drgano de mando.

Accionando simultdneamente los érganos de desplazamiento
31,32,por un lade y los 51,52, por otro, en uno u otro sentido,
se puedarealizar cuglquier sentido de avance.

En resumen, la presente patente dintoduccidn que se soli-



T 373654

1 cita, deberd recaer sobre las siguientes:
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1l Reivindicaciones
1. Mecanismo paso a paso para el desplazamiento de carges

pesadas oon un sistema de pata de avance y con un bastidor sopor-

te de la carga, que se puede apoyar sobre el terreno y unido ar- .

5 ticuladamente con ¢l sistema de pata de avance tanto por medio
3¢ un primer grupo de apoyos de longitud variable, en un sentido
fundaméntalmente vertical con relacidn al terreno, GOm0 por me=-
dio de un segundo grupo de apoyos de longitud vari#ble, en un
sentido fundamentalmente horizontal con relacién al terreno, caw

10 racterizado por el hecho de que los apoyos (9), pertenecientes

al primer grupo se extienden, vistos desde el sistema de pata de

avance (§), nds alld del punto de su articulacién con el bastidor

soporte de la carga (l-6) hasta una zona exterior al espacio si.
tuado entre los dos puntos de articulacidn de un apoyo y por el
15 hecho de que los d6rganos de desplazamiento (25), previstos para

. 1a variacién de longitud de estos apoyos (9) pertenecientes al

primer grupo, se disponen fundamentalmente en esta zona exterior -

¥ en el tramo de transmisién de fuerza de los apoyos (9) del
primer grupo.
20 2, Mecanismo paso a paso, segdn la reivindicacién 1, en el
qﬁe los apoyos de longitud variable pertenecientes al primer gru-
Ppo 86 unen con 8] bastidor soporte de la carga por medio de una
articulacidn de'rdtﬁla con una cazoleta y con un elemento es-
férico, caracterizado por el hecho de que loa apoyos (9) reba-
25 san el soporte de la carga (1-6) & través de un casquillo de
gufa (22), én el que se pueden desplazar longitudinalmente y que
se extiende desde la eafera (19) hacia el sistema de pata de
avance y a través de la esfera (19),prolongdndose después en
un émbole (14), que coopera con un cilindre (18), unido con la

30 esfera (19) y que rebasa una placa de apoyo (6) del bastider soe
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porte de la carga (1-6).

3. HKecanismo pasé a paso, segin las reivindicaciones 1
0 2, en el que los drganos de desplazamiento de los apoyos pertene-
clentes al segundo grupo se disponen en lados opuestos de un primer
plano, que pasa aproximadamente por el centro del bastidor soporte-
de la carga, simétricamente con reiaoi6n g un segun&o plano vertical

fundamentalmente parpendicular al primer plano vertical, oaracteriza

. do por el hecho de que el sistema de pata de avance (8) o el bastidor

soporte de la carga (1-6) es susceptible de levantarse, de forma en
8l conooida, por acortamiento o alargamiento de loa apoyos (9) del
primer grupo, y conformado de tal forma que son sometidos después
aquellos de los apoyos pertenecientes al segundo grupo que se hallan
exclusivamente en el mismo lado de unc de los plancs verticales (31,
325 51,52), por medio de la apertacidn de un medio & presidn a los
oorrespondieﬁteu 6rgano§ de desplazamiento (35), a una fuerza de
traccidén que produce un acortamiento, mientras que, simultaneamente,
los apoyoe (32,31352,51), que se hallazn al otro lado del mismo gano
vertioal, se someten a una fuerza de traccidn que produce un alar-
gamiento por medio de la extraccidn de una cantidad de medio a pre~
8idén fundamentalmente igual de los correspondientes drganos de des—
plazamiento (3 5)

4. Hecanismo paso a paso segun ia reivindicacidn 3, con
unidades de émbolo y cilindro accionables hidrdulicamente, en si co=-'
nocidas, caracterizado por el hecho de que las ¢ifimaras de presidn de
lag unidades de émbolo y cilindro correspondientes' (35,36), yue per-
miten el acortamiento de los apoyos (31,323 51,52), estan acopladas
entre sl por medio de tuberias de compensacidn de liquido adecuadas.

5. Mecanismo paso & paso para la realizacidn de un
procedimiento segin la reivindicacién 3 y/o la reivindicacién 4y

caracterizado por el hecho de que los apoyos (31,32;51,52) pertene-
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clentes al segundo grupo se disponen, por pares e independientemente

.del desplazamiento del sistemz de pata de avance con relacidn sl bag

tidor soporte de la carge e inversamente, fundamentalmente purelelos

‘entra sl y entre el sistema de pata de avance y el bastidor soporte

de la carga (1-6)

B

racterizado por el hecho de que el eje principal del conjunto de dos

. pares de apoyos (31,31332,32) pertenecientes al segundo grupo y dis~

puestos simétricamente a ambos lados del primer plano vertical y el
aje principai de un segundo conjunto de dos pares de apoyos (51,513
52,52) perténeoientaa al segun&o grupo y dispuestos simétricamente
a ambos lados del segundo plano verticul, forman entre si un angulo
aproximadaménte recto. - k

7. Mecanismo paso a paso, segin las reivindicaciones 4
o 5, caracterizado por el hecho de yue los apoyos {31,32351,52) per=~
tenecientes al segundo grupo, se unen con el bastidor soporfe de
la carga (1-6) de forms desplazable en el sentido hacia el sistema
de pata de avance (8) y contra la accién de un resorte de compen—
sacidn (48).

8. Mecanismo. paso & paso, segin una o varias de las
reivindicaciones 1,2,4=7, caracterizado por el hecho de que el sig
tema de pata de avance esti fosmado por una pata de avance (8) cen-
tral y Gnica, con una superficie de apoyo comparativamente grande
¥ por el hecho de que la pata de avance (8) es rodeada en forma de
anillo por el bastidor soporte de la carga (1-6).

9., liecanismo paso & puso, segin lu reivindicacién 8,
caracterizado por el hecho de yue los apoyos (31,32;51,52) pertenes=
cientes al segundo grupo se articulen cada uno directumente en la
pata de avance (8)

10, Mecanismo paso & paso, segin una o varius de las

‘” 6. Mecanismo psso a paso, segin la reivindicacidén 5, ca=
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revimioaciones 1 a 9,con tes Srgancs de mando accionales a meno,carag

terizado por el hecho de que a través del primefo de los tres Srgunos
de mando es posible desplazar conjuntamente los apoyos (9) pertene-
clentes al primer grupo, por medio del segundo de los tres drganos de
mando los apoyos (31,32) pertenecientes al segundo grupo y ello en
un primer gsentido, mientras que e;-tercero de los tres organos de man
do permite desplazar‘conjuntamente ¥y en un segundo sentido los apoybs
(51,52) pertenecientes &l segundo grupo.

11. Se reivindiea por dltimo como objeto scbre al yue
ha de recaer la Patente de Introduceidn que se molicitat "MECANISMO
PASQ & PASO PARA ©L DESPLAZAMIENTO Do CARGAS PESADAS".

Tode conforme queda descrito y reivindicado en la presen-
te memoria descriptiva que consta de diecinueve paginas mecanogra-
fiadas y dibujos adjuntos.

Madrid 18 de Noviembre de 1969

BERNARDO UNGRIA
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