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Don Domenico DOMENIGHETTI.
Residente en : BELLINZONA (Suiza), 6, via Nosetto.
Nacionalidad SUIZA.

(Po 30321y A~R)a

(Refs 6520),



De=

100""

150"‘

209'

250 -

Para la colocaciln de estractos de materiales para la
pavimeﬁ%aci&ﬁ de carreteras, asropuertos, etc, se vienen em-
pleando normglmente méquinas llamadas “acabadoras".

Los materiales a emplear (generalmente conglomerados
bituminosos, cenénticos, o mezclados con otros aglomerantes,
tierrgs estabilizadas o similarqs) deben ser extendidos pa-
ra formar una capa bien nivelsda y & ser posible bien den-
sificada.

Para conseguir este @ltimo objetivo, las miquinas “aca-
badoras" estin provistas de 8rganos vibradores y/o batien-
tes y son llemadas por ello "vibro-acabadoras". Segln el
principio mediante el cual las vibro-acabadoras pueden eli-
minar, o mejor reducir, las irreguleridades (ondulaciones)
pre-existentes en la superficie sobre la que se extiende el
material, pueden subdividirse en dos grandes categorfas que
son las que tienen el Srgano nivelador demsificador semi-
flotante y las que tienen el Srgeno nivelador-densificador

enteramente flotante. Es fécil comprender que con ambos sis-

temas no ha sido posible garantizar hasta ahora una accién
de densificacién constante frente a una ondulacién pre-exis-
tente en la superficie de apoyo de la capa y ello aungue la
superficie final de la capa extendida resulteba perfectamen-
te nivelada despuds del paso de la vibro-acabadora.

En efecto, en los puntos en que la capa extendids pre-

senta mayor espesor, la desificacién producide por la vibro-
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acabadora es menor, mientras en las zonas en que el espesor
de diche capa resulta menor, la accidn desinficadora de la

vibro-acabadora es mayor y consiguientemente es mayor tam-

bién le demsificacidn resultante,

El presente invento se refiere a un dispositivo automé-
tico para obtener la densificacidn constante y nivelada de
la caps depositaeda sobre la superficie a2 pavimentar, dispo-
sitivo que es aplicabie tanto a uno como a otro tipo de vi-
bro-acabadoras, pero que ha sgido ilustrado para vibro-ace-
badoras del tipo;"enteramente flotante",

Una vibro-acabadora apta para producir una densifica-
cibn constante de la.capa depositada sobre el asiento de la
carretera mediante la aplicacifn del dispositivo que cons=-
tituye el objeto del invento, comprende un bastidor infe-
rior m6vil‘sdstenido por medios de avance (orugas, ruedas
neuniticas, etc.) y un bastidor flotante superior, sosteni-
do por dicho bastidor mbévil inferior por medio de mecanis—’
mos accionadores gobernados por una instalacidn de nivela=-
cidn sutomitica, que mantiene a dicho bastidor flotamte en
posicidn paralela a la superficie final de proyecto.'Esta
vibro-acabadora de nivelacidn automltica estd caracterizada
porque dicho bastidor flotanté estd prolongado posteriormen—
te para unirse, a través dé mecanismos accionadores, a lds
elementos subyacentes de trabajo, tales como los elementés
distribuidores.del mgterial a extender, los eleméntos enra=
gadores de la capa de maberial extendida y los elementos
vibro-apisonadores, de modo que se regulgula posicidn de di-
chos elementos de trobajo con respecto al terreno subyacente
¥ la presidn de trabajo sobre el material a extender, estan-

do siempre previstos medios de unidn (mecanicos, electrome—
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cénicos, oleostdticos, hidrdulicos, directos o indirectos)
aptos para regular la cota de los distintos elementos de
trabajo (elementos distribuidores, enrasadores, vibro-gpi-
sonadores) respecto al plano de nivelacidn tefrica y conse-
guir, por tanto, el deseado nivel finsl exacto y, al mismo
tiempo, mantener constantemente las fuerzas ejercidas por
los citados elementos (y en particular por los elementos
vibro~apisonadores) dentro de valores prefijados.

En una forma de ejecucidn preferida, la unibn entre los
elementos distribuidores, enrasadores, vibro-apisonadores N
mecanismos accionadores de regulacibn es efectuada por me-
dio de soporte antivibratoxios y.6rganos sensibles a los es~
fuerzos, aptos para traducir la entided de las fuerzasique
dichos elementos ejercen sobre el maberial a depousibtar, en
sefiales que provocan la intervencidn del mando de regula-
c¢ibn sobre los mecanismos apisonadores, teniendo tal regu-
lacién con fin, modificar la posicibén reciproca de dichos
elementos de trabajo (distribuidores, enrasadores, vibro-
apisonadores), & fin de mentener dichas fuerzas lo més cer-
ca poeible del valor exacto pre—establecido.

" Los disefios adjuntos representan vistas laterales es-
quemfticas y parciales de una virbo-acgbadora del tipo en-
teramente~flotante a la cual se ha aplicado un dispositivo
para la densificacidn constante de la capa depositada,seglin
el invento, més precisamente:

La figura 1 es la seccidn vertical esquemitica de una
vibro~acabadora en la que los elementos distribuidores, en-
rasadores, vibro-apisonadores son distintos.

ILa figura 2 muestra también una seccién vertical esque~-

nética de una vibro-acabadora con densificacidn constante,
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que comprende una variante de los Srgenos sensibles a las
variaciones del nivel.

Ta figura 3 representa, siempre en una seccidn vertical
esquemdtica parcial, una llustracibn ulterior de los brga-
nos sensibles a las varlaciones del nivel,

La figura 4 muestra una seccidn vertical de una prime-~
ra variante de los dispositivos de regulacién.

Ta figura 5 es una segunda variante con 8rgano explo-
rador mecénico,

La vibro-acabadora representadaven la figure 1 compren-
de un bastidor mévil 1 sobre el que se monta la pruga 2
(que puede ser obviamente sustituida por una serie de rue-
das neumfticas) y que sostiene mediante &mbolos 3 el basti-
dor flotante 4 que es mantenido paralelo al plano de nive-
lacibén final, gracias a su equipo automético de nivelacién
del tipo conccido, que actfia instante por instante sobre
dichos pistones %. Sobre el bastidor 4, prolongado poste~
riormente en 4°, estén montados de modo gue sesn desplaza~
bles verticalmente (o casi) los tormillos sin finlo hélices
5 destinados a la distribucidn transversal del matérial a
extender, el elemento enrasador 6, y el elemento vibro-api~
sonador 7. Ia posicidn relativa de estos elementos entre si
¥y respecto al terreno, es regulable mediante mecanismos ac-
cionadores 8, por ejemplo en forma de émbolos, que estén
montados por una parte sobre el bastidor 4° y por otra par-
te sobre los elementos respectivamente 5, 6 y 7. El alarga-
miento y acortamiento de estos accionadores 8 es gobernable
medisnte un sistema oleostético, tanto manuad como automi-
ticamente.

En lugar de un sistema de pistones oleostéiicos, y de
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la correspondiente instalacidn oleostitica de mando, se pue-
den emplear otros (accionadores) representados por medios
mecinicos, eléctricos, neumlticos, etc., que permiten en
cualquier momento escoger la posicién relativa de cada uno
de los elementos 5, 6 y 7 respecto al bastidor 4=4". El ele~
mento vibro-aplsonador 7 es puesto en vibracidn por un exci-
tador 9 de vibraciones y presenta inferiormente, una super-
ficie 10 destinada & entrar en contacto con el material 1l
a extender, superficie que es mantenida en ung posicidn ade~
cuadamente inclinada mediante los soportes 12, que estén en-
clados por una parte sobre el elemento vibro~apisonador 7

y por la otra sobre soportes antivibratorios 13 del tipo co-
nocido.

La parte no vibratoria de estos soportes 13 esté unida
al pistdén 8 con inbterposicidn de un Srgano 14 sensible a
los esfuerzos que sefala instante por instante la entidad
de la fuerza que el elemento vibro-apisongdor 7 transmite
al bastidor 4° y viceversa.

Estos érganos sensibles 14 estdn unidos, mediante la
instalacién oleostética,-a los pistones 8 (accionadores) y
condicionan su alargamiento y acortamiento, seglin que las
fuerzas que los atraviesan sean superiores o inferiores a
determinados vslores deseables.

Ios sistemas de subordinacidn posibles son varios, asi
como tambidn el grado de automatizacidn.

Un modo de ejecucidn particularmente simple consiste en
hacer mandar por los Srganos sensibles 14 algunas limpsras
de distintos colores que se enciénden sobre el salpicadero
del operador de la acabadora. Si la fuerza que atraviesa los

érganos sensibles 14 es superior a un valor predeterminado,
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ello significa que la presidn ejercide por la superficie

10 sobre el material 11 es demasiado elevada: se necesita
por tanbo bajar el elemento enrasador 6 (y eventualmente
las hélices 5) para disminuir la cantidad de material que
se presenta ante el elemento vibro~apisonador 7 ¥y vicever-.
s8e. Con este dispositivo extremadamente simple y semi-auto-
mético, se ubtiliza la intervencidn manual del operador.

Para realizar en cambio un dispositive automitico, se
introduce una unidén, por ejemplo el&ctrica, que permite ba-
jar o subir los elementos 5 y 6 en cuanto los Srganos sen-
sibles 14 sefialan que ha ocurrido cualquier variacién en
las fuerzas que los atraviesan.

Otro dispositivo simplificado de nivelacidn automdti-
ca con densificacibn constante, segfin el presente invento
esté ilustrado en la figura 2 en la que se ha eliminado el
pistén y el Srgeno semnsible anterior del elemento vibrato-
rio 7 y donde el Srgano sensible posterior 14 gobierna auto-
méticemente y de modo directo la elevacidn, o el descenso
de los elementos 5 y 6.

Un tercer sistema simplificado segln el presente in-
vento, es el llustrado en la figura 3, en que el elemento
enrasador 6, ha gido englobado con el elemento vibro-apiso-
nedor 7 y por tanto, en este caso, la seilal proveniente del
6rgano sensible 14 es usada para subir o bajar la parte an-
terior del elemento vibro-apisonador 7 (y ademds eventual-
mente el elemento 5).

Otro sistema simplificado es el que preve la unidn o
reunibén de los 8rganos sensibles 14 con los Srganos smorti-
guadores de las vibraciones 13. Estos fltimos, de hecho, al

poder ceder elfsticamente de modo proporcional a las fuer-
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zas estéticas que los atraviesan, pueden ser empleados sim-
plemente montando contactos eléctricos sobre la parte no vi-
brante y levas de mando sobre la parte vibrante que, despla-
zéndose a causa de las vaiiaciones de las fuerzas estéticas,
accionan dichos contactos, los cuales, a su vez, mandan a
los pistones 8 que constituyen los Srganos accionadores. En
lugar de¢tontactos eléctricos, se pueden emplear a este fin
elementos sensibles electromdgnéticos, o bien Spticos.

Una ulterior solucidn de caricter més bien mechnico
estd representada en la figura 4, en que la unidn entre el
elemento apisonador 9-10 y el elemento enrasador 6, es efec-
tuada por medio de una cadensa vertical 15, sujeta entre dos
poleas fijas 16, 16" montadas sobre el bastidor 4, La cade-
na 15 corre verticalmente entre el Srgano de mando 17 del
elemento enrasador 6 y el Srgano de mando 18 del vibro-api-
gonador 9, de modo que cuando se levanta el 8rgano 17, se
baja el 8rgano y viceversa, cuando se baja el Srgano 17, se
levanta el Srgano 18 de manera gue 1los elementos enrasado-
res 6 y vibro-apisonadores 9-10 colaborasn segin uns rela-
cibn prefijada para llever la capa de mabterial extendida 11
al nivel predeterminado.

Otro ejemplo de dispositivo mecénico que permite inter-
venir sobre la regulacidn de la capa de material extendida
sobre el terreno, estd representado en la figura 5, en que
el bastidor 4 lleva el sopbrte 19 de un explorador de rol-
dana 19, que se extiende hacia abajo, hasta tocar la super-
ficie del fondo pre-existente, sobre la cual, se extenderi
la capa 11 formada por el mabterial que es regularmente trans-
portado por la cinta transportadora 20 y vertido contra la

hélice 5, que lo distribuye uniformemente sSobre la superfi-
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cie de la carretera. El explorador de roldana 19 sigue el
perfil de la superficie pre~existente sobre el que debe ex-
tenderse la capa 117, superficie, como se puede ver en e}
dibujo, que presenta velles y salientes. Esta diferencia de
nivel es trabsmitida a los 8rganos accionadores 8, teniendo
en cuente el anticipo con el que la roldsna del explorador
toca el terreno respecto al punto en que los elementos en-
rasadores y vibro-apisonadores sctfian, de modo Que la can-
tidad de material que se deposita enllos valles (por ejem-
plo 21) sea mayor que la gue se deposita sobre los salien-
tes (por ejemplo 22) y por tanto se realice no sélo una ca-
pa perfectamente horizontal como se desea, sino también una
densificacién constante de la propia capa, irdependjentemen-
te de las ondulaciones de la capa original de fondo 1ll. La
posicifn del explorador 19 es seleccionada lo mis préxima
posible a la de los elementos enrasadores, vibro-aspisonado-
res 5, 6 y 7 para disminuir al minimo la distancia entre el
punto de toma del nivel del fondo de la carretera y el bun—
to en el que se hace el enrasado y el vibro-apisonado.
Para obtener esto, se efectfia la slimentacidn del mate-
rial a la hélice 5 por medio de una cinta alimentadora 20,
de tipo conocido, que lo transporta A encima de la hélice,
dejando libre el espacio inferior para el emplazamiento del

explorador 19.

N O T Ae-

P T g S T a2 R

Loé puntos de invenciln propia y nueva que se presen~

ten para que sean objeto de esta Patente de Invencidn en

“"Egpafia, por veinte afios, son los siguientes:

19.~ Vibro-acsbadora que realiza una densificacién cons-

tante de la capa depositada sobre el asiento de la carretera,
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que comprende un bastidor inferior mévil, sostenido por me-
dios de avance, (orugas, ruedas neumiticas, etc.) y un bas-
tidor flotante superior sostenido por dicho bastidor mdvil
inferior por medio de acclonadores mandados por una insta-
lacifn de nivelacién automéfica, que mantiene dicho basti-
dor mévil inferior por medio de accionadores mendados por
una instalacidn de nivelacidn autombtica, que mantiene di-~
cho bastidor flotante en posicidn paralela a la superficie
final de proyefto, caracterizads porque dicho bastidor flo-
tante estd prolongado posteriormente para unirse, a través
de dichos mecanismos acclonadores, con los elementos infe-
riores de trabajo, como los elementos distribuidores de ma-
terial a exbtender, los elementos enrasadores del maberial
extendido, y los elementos vibro-a@isona&ores, de modo que
regulen la posicidn de dichos elementous de trabajo respec~
to al terreno inferior y la presidn de trabajo sobre el ma=-
terial a extender, estando siempfe previstos medios de
unién (mecénicos, electromecénicos, oleostiticos, hidréuli-
cos, directos o indirectos), aptos para regular la cota de
los distintos elementos de trabajo, respecto al plano de ni-
velacién tedrica, y por tanto realizar el nivel final exac-
to deseado, ¥y, al mismo tilempo, mentener constantemente las
fuerzas ejercidas por los citados elementos (y en particu=.
lar por el eleumento apisonador) enbtre valores prefijados.
2¢,- Vibro-acabadora segin el punto 1o, caracterizada
porque los medios de unidn entre los elegentos distribuido-
res, enrasadores, vibro-apisonadores y los accionadores de
regulacidn estdn constitufdos por soportes antivibraborios
Y por Srganos sensibles a los esfuerzos, aptos para tradu=-

cir la entidad de las fuerzas, que dichos elementos ejercen



sobre el material a emplear, en seflales que provocan la in-
tervencibn del mando de la regulacién sobre los mecanismos
accionadores, teniendo como efecto tales regulaciones modi-
ficar la posicibn reciproca de dichos elementos de trabajo

270.~ a fin de mantener dichas fuerzas lo més cerca posible del
valor exacto pre-establecido.

32.~ Vibro-acabadora segln el punto 12 y 22, caracteri-
zada porque las sefiales emitidas por los 8rganos sensibles
a los esfuerzos son utilizadas también para modificar la

275.~ velocidad ‘de avence de la méquinae

49,~ Vibro-acsbadora segin el punto 29, caracterizada
porque las sefiales treansmitidas por los 8rganos sensibles
a los esfuerzos actllan directamente y de modo automitico
sobre los accionadores para llevar la fuerza al valor exac—

280+~ t0 pre-establecido.

52,- Vibro-acabadora seglin el punto 22, caracterizada
porque la sefial transmitida por los 8rgsnos sensibles a los
esfuerzos es transformeda en una sSefial luminosa o aciistica,
que alcanze al conductor de la méquina para avisarle de que

285,~ actlie sobre el mando de 1los accionadores pare cambiar la po-
siciSn'de los distintos 8rganocs a fin de llevar dichas fuer-
zas al valor pre-establecido.

62,=~ Vibro-acabadora seglin el punto 22, caracterizada
porque los elementos enrasadores estln englobados con los

290.- elementos vibro-apisonadores que resulbtan alargados y asu-
men un perfil anterior similar sl de los elementos enrasa-
dores.

72+~ Vibro-acabadora seglin el punto 22, caracterimda
porque los elementos antivibratorlios anteriores del grupo

295,~ vibro-apisonador estén unidos con el bastidor flotante por
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medio de articulaciones y porque los esfuerzos de la super—
ficie vibro-campactadors son medidos por el fnico 8rgano
sensible de la figura 4, cuya sefial se refiere a la accidn
de tode la superficie inferior del cuerpo y sirve para pro-
vocar el mando de la regulacidén bien sobre los elementos
vibro-apisonadores bien sobre los elementos distribuidores
¥ enrasedores.

8¢,~ Vibro-acsbadora segln el punto 22, carscterizada
porque los Srganos sensiblee a los esfuerzos estén engloba-
dos con los 6rgenos amortiguadores de las vibraciones.

99,~ Vibro-acabadora seglin el punto 12, caracterizada
porque la unidn para el elemento apisonador y el elemento
enrasador se consigue mecénicamente mediante uns cadena ver-
tical tensada entre dos poleas fijas sobre la cual cadena
estén hechas solidarias las extremidades de mando para la
parte anterior respectivamente del elemento enrasador y del
apisonador, de modo que cuando la parte anterior del apiso-
nador tiende a subirse, el enrasador tiende a bajarse y vi-
ceversa.

109,~ Vibro-acabadora segln el punto 12, caracterizada
Por un explorador, cuyo soporte estd montado solidario con
el bastidor mientras la roldana sigue el perfil dél fondo
pre~existente, midiendo en cada instante la distancia de di-
cha superficie pre-existente al plano de nivelacidn tedrico,
estando previsto un medic que emite una sefial cuando la po-
siciln de los elementos se separa de la posicidn tebrica
prefijada, siendo utilizada dicha sefial para llevar los ele-
mentos a la posicidn reciproca ideal.

1l2,~ Vibro-acabadora segin el punto 102, caracteriza-

da porque la posicidn del explorador es escogida muy préxi-
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ma 8 la de los elementos gracias a la adopeifn de una cin-
ta alimentadora de tipo conocldo, que transporta el mate-
rial directamente contra el elemento distribuidor dejando
asf 11bré el espacio inferior para la colocacidn de dicho
explorador.

1224~ "VIBRO~ACABADORA QUE REATLIZA UNA DENSIFICACION
CONSTANTE DE LA CAPA DEPOSITADA SOBRE EL ASIENTO DE LA CA-
RRETERA", todo %tal y conforme'se describe en la presente
Memoria, la cual consta de 3 1fneas y a titulo de ejem~

plo se representa en los ‘éjuntos dibujose

Madrid,= 5 @[ﬂ 1972
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