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Perfeccionamientos en máquinas excavadoras.

a fó -á citan ír: UNTT lílG & EQUIPMMT CO., entidad norteamericana, 
residente en P.O. Box 3107. Pulsa, lu isa , Olclaho- 
ma, EÜ'.UU. de Á-.

la  presente invención se relaciona con s is te  
mas de excavaciones y carca y, más particularmente, 
con un sistema mejorado de exaavación y carca.del 
tipo de rueda excavadora.

Aunque se ha diseñado hasta ahora un námero5
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casi in fin ito  del sistema fie excavación y carga, persiste la  
necesidad de mejoras considerables en-la tócnioa. l'or ejemplo 
una máquina cargadora típ ica  disponible actualmente os 'papas 
de cargar hasta 1300 m̂  fie tie rra  por hora, tienes un peso .to­
ta l  de aproximadamente 120 toneladas,, y so vende por aproxima­
damente $ 330. 000. Además,, no obstante óste costo relativamen­
te alto  y capacidad relativamente baja, un .aparato semejante 
es incapaz tanto fie la  apertura fie zanjas como fie formar una 
rasante d efin itiv a . -

La presente invención comprende un sistema nuevo’ 'do ox-
■s ,

cavación y carga que supera la s  desventajas que han ca'racteri-- 
zado la  técnica previa. De esta manera, en una de las.-versio- 
nes de la  invención 3e proporciona una.máquina capaz de car­
gar hasta 3.000 de tie rra  por hora, que tiene un peso to­
ta l  de aproximadamente 45 toneladas y que tiene un precio de 
venta de aproximadamente $ 150.000. Lo que quizás es más im­
portante, los sistemas de excavación y carga que incorpora 
la  invención son capaces de formar una rasante d efin itiva en
un solo -paso. ;

De acuerdo con I 03 aspectos más amplios de la  inven­
ción, un sistema de excavación y carga comprende un vonículo, 
una rueda excavadora montada en un extremo fiel vehículo y un 
transportador que so extiende hacia arriba desde una porción . 
receptora de material adyacente al conjunto de ruedas hasta 
una porción ontrogafiora fie material en el extremo opuesto fiel 
vehículo. El conjunto do ruedas excavadoras tiene un ancho 
mayor que los postantes componontos fiel sistema y comprenden 
una pluralidad de cucharones excavadores, cada uno do los 
cual-s incluyéuna pared, la  cual es soportada para movimien­
to pivotal entre una posición receptora de material y una po-
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aición de descarga de m aterial. Se proporciona una estructura 
para la  rotación del conjunto de ruedas excavadoras y para el 
accionamiento de la s  paredes móviles de lo s cucharones-para 
re c ib ir  primero el matorial y para descargarlo sub3ecueiitemqi 
te  dentro de la  porción receptora de matorial del transporta­
dor.

De acuerdo con una 'orimera versión de la  invención, el 
vehículo comprende un bastidor principal, e l cual es soportadp 
por medio de una pluralidad de ruedas con neumáticos. Ún p ri- 
mer-motor es soportado en el bastidor principal y funciona pa 
ra activar la s  ruedas que impulsan el vehículo y para activar 
a l transportador a que lleva sobro el, mismo el material, desde 
la  porción de recepción a la  porción de entrega de material.
Se monta un bastidor auxiliar en la  parte superior del extre­
mo frontal dél bastidor principal y el conjunto' de ruedas ex­
cavadoras es soportado en forma g iratoria  sobre ol bastidor 
au x ilia r. El bastidor- auxiliar-soporta también.un segundo mo­
tor y una transmisión, la  cual; interconecta operativamente 

-a l segundo motor y a l conjunto de ruedas excavadoras. Un tran 
.portador au x iliar es soportado en forma desmontable en la  par 
te  trasera  del bastidor principal para i’cc ib ir  material clol 
extremo de entrega del transportador y para transportar el 
material ya sea hacia atrás o lateralmente. Se monta una plu­
ralidad de depósitos de la s tre  sobre el bastidor principal 
.para rec ib ir  líquido con el f in  de equilibrar el peso del
transportador au xiliar.

.El conjunto de ruedas excavadoras comprendo p referi- 
bl.emente una .rueda central y un par de ruedas la te ra le s ,la s  
•cuales son soportadas sobre el bastidor au xiliar para su ro­
tación alrededor de un e je  común. En ta l  caso se proporciona
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transportadores transversales para transportar el material 
desde la s  ruedas la te ra les  a la  porción receptora de material 
del transportador principal. El primer motor impulsa preferi­
blemente bombas hidráulicas. Esto permite la  activación dé las 
ruedas propulsoras, el transportador principal, e l transporta­
dor au xiliar, lo s  medios de colocación del transportador, auxi­
l ia r  y lo s  transportadores' transversales, por medio de moto­
res hidráulicos conectados operativamente con la s  bombas, Do 
acuerdo con una segunda versión de la  invención, se móiitá un 

.1 motor en e l bastidor au xiliar en lugar del segundo motor, se 
baja la  posición v ertica l de la  porción de entrega de,material 
del transportador principal y se elimina el transportador au­
x i l ia r .  Se proporciona la  estructura para pivotar el bastidor 
au xiliar oon el f in  de colocar la  rueda excavadora por encima 
y por debajo de lo s elementos más elevados y más bajos del 
sistema, respectivamente. Esto permite la  u tilización  del s is ­
tema de excavación y carga en operaciones de construcción de 
túneles.De acuerdo con una tercera versión de la  invención, 
se monta el conjunto de ruedas excavadoras sobre un bastidor 
au xiliar que se extiende desde lo  más bajo del extremo fron­
ta l del vehículo. El vohículo es soportado sobre orugas y se 
proporcionan aparatos para propulsar el vehículo, activar 
el transportador y activar el conjunto de ruedas excavadoras 
por medio de un motor único. Esta versión de la  invención 
ilu stra  también una u tilización  alternativa del sistema de 
excavación y carga en donde las  ruedas excavadoras se hacen 
g irar hacia abajo. Esto f a c i l i t a  la  excavación de asfa lto  y 
materiales similares en la  forma do trozos relativamente pe­
queños, a diferencia de las'grandes secciones como placas de], 
material que se podría encontrar s i la s  ruedas excavadoras 

I se hicieran girar hacia arriba*30
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De acuerdo con una cuarta versión de la  invención, se 
desplaza ángularmente al oje do rotación de la s  tre s  ruedas 
excavadoras que comprende el conjunto do ruedas excavadoras j 
con respecto a una línea que se extiende en forma perpendicu­
la r  al e je  longitudinal del vehículo. Esto es para- impedir la  
formación de aristas  entro las  ruedas excavadoras durante la  
u tilización  del sistema de excavación y carga en matórlales 
duros. En el funcionamiento de cualquiera de la s  diversas ver 
sienes de la  invención se puede equipar a la s  ruedas, excava­
doras exteriores del conjunto de ruedas excavadoras cóñ'Jele- 
mentos cortadores de forma cónica, con lo  cuál se dota' a la  ex 
cavación formada por-el sistema de excavación y carga con pa­
redes la tera lo s inclinadas.

Se puede tener una compresión más completa do la  in­
vención mediante la  reforonda a la  siguiente descripción de- 

.tallada ouando es tomada en conjunto con loo dibujos que se 
aoocupaban en dónde:
. la  figura 1  es una v ista  la te ra l do un alaterna de

.excavación y oarga que comprende una primera versión de la  
. invenoión;

la  figura 2- es’.üña v ista  superior parcial del s is te ­
ma de exoavación y carga mostrado oa la  figura 1 ;

la  figura 3 .es una v ista  frontal parcial del sistema 
de exoavaoión y carga:

la s  figurad 4,5*6, son v istas la te ra les  a escala ma­
yor de las porciones trasera, central y delantera del alaterna 

•'d© excavación y carga, respectivamente;
la s  figuras desdo la  7 a la  12  son ilustraciones do 

diversos sistemas para activar las  placas trasera de lo s cu­
charones excavadores de un alaterna de excavación y carga que
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incorpora la  invención; ¡
la  figura 13 es una v is ta ,la te ra l de un.sistema do ex 

cavación y carga que comprende una segunda Versión do la  inven­
ción;

la  figura 14 os una v ista  la te ra l de un sistema de 
excavación y carga..que .c-omprende una tercera versión d e'la  in­
vención;

la  figura 15 es una v ista  la te ra l a escala mayor de 
la  porción, delantera del sistema de excavación y carga mostra­
do en la  figura 14;

la  figura 16 es una v ista  superior de la  porción de­
lantera de un sistema de excavación y carga que incorpora una 
cuarta versión de la  invención; y

la  figura 17 es una ilustración  de lo s  elementos cor­
tadores cónicos que se puede u tiliz a r  en conjunto con cualquie 
ra de la s  diversas versiones de la  invención.

Refiriéndonos ahora a lo s  dibujos y particularmente 
a la s  figuras 1 y de la  4 a la  6, se muestra un sistema de ex­
cavación y carga 20 que incorpora una.primera versión de la  
invención. El sistema 20 comprende un vehículo 22 que incluye 
un bastidor principal 24, el cual es soportado por cuatro rue­
das 26 para desplazarse a lo  largo de una superficie 3. Cada 
una de la s  ruedas 26 comprendo un neumático 28, con lo  cuál el 
sistema de excavación y carga 20 está adaptado para moverse 
sobre carreteras y otras superficies pavimentadas, asi como 
para el funcionamiento en dreas no pavimentadas, tales, como 
durante la  operación de excavación.

Un primer motor 30 os soportado sobre el bastidor 
principal 24 del vehículo 22. Do acuerdo con la  versión prefe 
rida de la  invención, el primer motor 30 es un motor de combus
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tión interna y funciona para impulsar a una pluralidad de bom 
bas hidráulicas 32. Las bombas 32 a su vez suministran,poten­
cia de servicio pará diversos componentes del sistema de exca­
vación y carga 20. Por ejemplo, una de la s  bombas 32 suminis­
tra  potencia de servicio para una dirección hidrostática 34. 
la  dirección hidrostática 34 está acoplada a una transmisión 
36 que incluye un freno 38. La transmisión 36 proporciona po­
tencias dobles, la s  cuales son acopladas a un diferencial de­
lantero 40 y a un diferencial trasoro 42 por una pluralidad 
cíe ejeo motores 44. le  esta manera, la  dirección hidrostática 
34 funciona por medio do las  ruedas 26 para propulsar al s is ­
tema de excavación y carga 20 tanto durante la s  operaciones 
de excavación como durante 3u desplazamiento.

Un sistema de excavación 50 comprende la  porción 
delantera del sistema de excavación y carga 20. El sistema 
de excavación 50 incluye un bastidor au xiliar 52 el cual es 
soportado en un e je  54 para un movimiento pivotal en relación' 
con ol vehículo 22 bajo la  acción de unpar de cilindros h i­
dráulicos 56. La potencia de servicio para lo s cilindros 56 

es suministrada por medio de una de las  bombas 32, la s  cual o: 
son impulsadas por el primer motor 30.

El sistema de excavación 50 incluye además un conjunto 
de ruoda3 excavadoras 58, el cual es soportado en el extremo 
frontal del bastidor au xiliar 52. El conjunto do ruedas exea-' 
vadora3 58 es impulsado por un segundo motor do combustión 
interna 60, ol cual os soportado en el extremo posterior del 
bastidor au xiliar 52. El motor 60 proporciona potencia do sor 
v icio  para el conjunto de ruedas excavadoras 58, pero no juo 
ga parte de otra manera en la  operación del sistema de exca­
vación y carga 20. Esto ordenamiento so ha encontrado altnmcn
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mentó sa tisfacto rio  por dos raednos. Primero, permito la  selec­
ción del segundo motor 60 30bre la  base do los requerimientos 
de potencia de sólo el sistema de excavación 50 y no sobro 
la  baso de los requerimientos de potencia de lo s oi-rós compo­
nentes del sistema do excavación y carga 20. También, debido 
a su colocación en la  parto trasera del bastidor auxlMar 52, 
el segundo motor 60 actúa como un contrapeso para el peso del 
conjunto de ruedas excavadoras 58. Esto permite la  u tilización  
de cilindros hidráulicos 56 de tamaño reducido y reduce tam­
bién la  cantidad de potencia que se requiere para manipular 
el conjunto de ruedas excavadoras 58.

Como se muestra mejor en la  figura 6, un pie desmenu­
zador 62 es soportado en el extremo frontal del vehículo 22 

¡del sistema de excavación y oarga 20 por detrás dol conjunto 
de ruedas excavadoras 58. El pie desmenuzador 62 está conecta­
do al vehículo 22 mediante un par de tensores de to rn illo  64 
y está conectado también al bastidor au xiliar 52. Por estos 
medios el posicionamiento del bastidor au x iliar 52 bajo la  
acción de I 03 cilindros hidráulicos 56 corrige automáticamen­
te  las  posiciones del pie.desmenuzador 62.

Refiriéndonos ahora la s  figuras 2 ,3 , y 6, el conjunto 
de ruedas excavadoras 58 comprende tres ruedas excavadoras 66h 
66B y 660, la s  cuales son soportadas de modo g iratorio  sobro 
el bastidor au xiliar 52 por medio de un ojo 68 y una p lu rali­
dad de bu jas 70. El segundo motor 60 impulsa a un reductor de 
velocidad 72 el cual impulsa a su vez un accionamiento orto­
gonal 74. El accionamiento ortogonal 74 activa un par de trans 
misiones de cadena y rueda dentrada 76, cada una de la s  cua­
le s  incluye una rueda dentada 78 impulsada por el aecionamien 
to ortogonal 74, una cadena 80 impulsada por la  rueda dentada 
78 y una rueda dentada 82 impulsada por la  cadena 80. Gomo 1



-  9 -

5.

10.

15.

20.

35.

se muestra mejor en la  figura 2 , las cadenas 80 y la s  ruedas 
dentadas 82 están montadas dentro del- bastidor au xiliar 52 y 
están en consecuencia protegidos del daño debido a las  -acumu­
laciones de barro, etc. durante e l funcionamiento dol s is te ­
ma de excavación y carga 20.

i

Cada rueda dentada está montada sobre un eje 84 el 
cual es soportado en forma giratoria  en el bastidor auxiliar 
52 y el cual soporta a su vez un par de piñones 86. Los pifio­
nes 86 están cada uno montados engranando con un engranaje 
anular montado sobre una de la s  ruedas 66. por medio del cual 
el segundo motor 60 funciona para hácer g irar la s  ruedas. De 
acuerdo con la  versión preferida de la  invención, la  rueda 
excavadora central 66b es dotada con dos engranajes anulares 
88 y es impulsada por medio de dos piñones 86, mientras que 
las  ruedas excavadoras la tera les  66A y 66C soportan un solo 
engranaje anular 88 y son impulsadas por un solo piñón 86.

Las ruedas excavadoras 66 del conjunto de ruedas 
excavadoras 58 incluyen cada una un cubo 90 y un par de llan ­
tas 92 que se extienden radialmento hacia afuera del cubo.
Las ruedas' excavadoras comprenden una pluralidad de cucharo­
nes excavadores 9,4j lo s  cuales están igualmente espaciados ci. 
cunferencialmente alrededor del cubo 90 y se extienden entre 
la s  llan tas  92. Los cucharones excavadores 94 tienen cada uno 
un borde cortante 96 que incluye una pluralidad de dientes 
98 y una pared frontal estacionaria 100 que se extiende por 
lo  general'radial mente hacia dentro desde el borde cortante 9¡5. 
Cada cucharón excavador incluye además una pared posterior 102 
la  cual ¿s soportada para un movimiento pivotal entre.una po­
sición de .excavación y una posición de descarga. Las paredes 
posteriores 102  de los cucharones excavadores 94 son activadas30.
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mediante uno de los mecanismos mostrados en la s  figuras des­
de la  7 a la  12  y son manipuladas así a la  posición do exca­
vación cuando sus cucharones de excavación 94 respectivos .'es­
tán en la  porción 'in ferior y delantera de su movimiento ’d'é 
rotación y a la  posición de descarga cuando sus respectivos 
oucharone3 excavadores estén en la  porción superior y ,poste­
r io r  de. su movimiento de rotación. I

Como se muestra claramente en la s  figuras 2 y 3, la s  
tres  ruedas 66A, 66B y 66C que comprende el conjunto de'rueda 
excavadoras 58 tienen un ancho global que excede al de ,.los 
componentes restantes del sistema de excavación y carga,'20.

s

Se ha encontrado que esto es altamonte ventajoso pdr dos ra­
zones. Primero, mediante el aumento del ancho del conjunto 
de ruedas excavadoras 58 por encima del’, de una máquina de 
abrir zanjas convencional, un sistema de excavación y carga 
que incorpore la  presente invención es capaz de excavar con­
siderablemente más material sin aumentar la  velocidad de ro- 
taoión del conjunto de ruedas excavadoras. Segundo, el hecho 
de que el conjunto de ruedas exoávadoras 58 sea más ancho 
que los componentes restantes del sistema de excavación y 
carga 20 .permite el' funcionamiento del sistema do excavación 
y carga dentro de la  excavación 'que se está f  ormavido. Esto 
reduce materialmente la  cantidad de movimiento dol conjunto 
de ruedas exoavadoras 58 que es necesaria para colocar al 
conjunto para excavar y para despla zarse, y reduce en conse-- 
ouoneia la  complejidad global'de un sistema do excavación
y carga que incorpore la  invención.

El sistema de excavación y carga 20 incluyo además
un sistema de carga 110. El sistema de carga 110 incluye un 
transportadorprincipal 1 1 2  que comprende una correa sin fin
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114 montada para desplazarse alredodor de un recorrido que so 
extiende angularmente hacia arriba en relación con el bastidor 
principal' 24 del vehículo 22 y que incluye una porción; recep­
tora de material 116 y una porción doj entrega de material- 1 1 8 , 
Más particularmente, el recorrido de la  correa1 114 óatá defi­
nido por una pluralidad de rodillos 120 los cuales son, sopor­
tados sobro un bastidor del transportador 122. 151 bastidor 
del transportador 122 es soportado sobre el bastidor principa]. 
24 del vehículo 22 e incluye uná pbrción superior 124 soporta­
da para efectuar un movimiento pivotal alrededor de un,..eje 
horizontal bajo la  acción de un cilindro hidráulico 126.. ‘Esto 
permite el control sobre la  colocación v ertica l de la  porción 
de entrega de material 118 del transportador 112.

La correa 114 del transportadorprincipal 112 se extien­
de alrededor de un tambor 128  relativamente pequeño montado 
en el extremo superior del bastidor 122 y alrededor de un 
tambor 130 relativamente grande’montado sobre el bastidor 24• 
Se hace g irar a lo s  tambores 128 y 130 mediante los motores 
hidráulicos radiales 132 y 134, respectivamente. la  correa 
114 63 activada por estos medios para desplazarse alrededor 
del recorrido definido’por 1 03 rodillos 120 para llev ar mate­
r ia l  desde la  porción de recepción de material 1 16  hasta la  
porción de descarga de material 118. Se ha encontrado que la  
colocación de lo s tambores 128 y 130 determina un efecto sinér 
gico en el cual el tambor 130 funciona para hacer que la  co­
rrea 114 se enrolle más apretadamente alrededor'del tambor 
128 y aumentando en consecuencia la  efectividad dolmotor 132

para mover a la  correa 114.
Un par do transportadores transversales son soporta­

dos también sobre el bastidor principal 24 del vehículo 22.
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Loa transportadores ¡transversales 140 son impulsados por los 
motores hidráulicos 142 y funcionan para rec ib ir  material de 
la s  ruedas excavadoras la tera les  66A y- Ó6C y para entregar’el 
uaterial en la  porción receptora de material 1 16  del transpor­
tador principal 1 1 2 . Todo el material, que 63 excavado por el 
conjunto de ruedas oxcavadoras 58 63 entregado por ostop ̂ me­
dios ál transportador principal 1 1 2  para ser asi transportado 
desde la  porción de recepción de material 116 a la  de descarga 
de material 1 18 . •

I -
Refiriéndonos ahora particularmente a la s  figuras 1 y 

4, la  versión preferida de la  invención 'incluye adomás un s is ­
tema de transportador au xiliar 150. El sistema de transporta-' 
dor au xiliar 150  incluye un bastidor 15 2 , el cual es asegura­
do en el extremo posterior'del bastidor 24 del vehículo 22 

mediante una pluralidad de pasadores 154. Una placa g iratoria  
156  es soportada sobro el bastidor 152  para permitirlo efeotuár 
un movimiento pivotal alrededor de un eje v ertica l bajo la  ac4 
ción de un motor hidráulico 158 .

Un transportador 160 es soportado sobre la  placa g i­
ratoria 156  para re c ib ir  el material descargado desde la  por­
ción de descarga de material 1 18  del transportador principal 
112, El transportador 160 comprende un bastidor 162, el cual 
es soportado sobre la  placa g iratoria  156  y una correa sin  
f in  164 montada para desplazarse alrededor de un recorrido doj- 
finido por una pluralidad do rodillos 166 . La correa 164 es 
impulsada por medio de un motor hidráulico radial 168 , y so 
proporciona un cilindro hidráulico 170  para controlar la  rola-p 
ción ángular dol bastidor 162 con la  placa g iratoria  15 6 .

El sistema transportador au xiliar 150 incluyo adornás 
un transportador 172 que comprende un bastidor 174, el cual
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os soportado sobre ol bastidor 162 del transportador 160  por 
medio do un par do artieulaciones paralelas 176. Una corroa 
sin f in  178 es soportada sobro el bastidor 174 para desplazar­
se alrededor de un recorrido definido;por un par do tambores 
180. El transportador 178 es impulsado' x>or motores hidráulico 
pequeños (que no se muestran) montados en lo s  tamboreo/1 8-0.

Un cilindro hidráulico 182 se extiende entre ol basti­
dor 162 del transportador 160 y el bastidor 174 del transporta, 
dor 172 para accionamiento con el fin í de manipular el transpon 
tador 172 entre l a 3 posiciones mostradas en línea llena y de 
segm&itos en la  figura 4. Óuando ol transportador 172 está 
colocado como se muestra en línea llena en la  figura 47‘ funció 
na para re c ib ir  el material desde e l transportador 160 y para 
descargar el material desde el extremó del sistema de excava­
ción y carga 20 distante del 3i 3tema de excavación 50. Por 
otra parte, cuando el transportador 172 está colocado como so 
muestra con línea do segmentos en la  figura 4 el material 03 
descargado directamente desdo ol transportador 160. Esto orde 
namiento es altamente ventajoso a causa de que permite la  co­
locación do un camión volquete u otro, vehículo sim ilar bajo 
el extremo de descarga del. transportador 160 mientras otro 
vehículo está siendo cargado desdo ol transpox’tador 17 2 , y vi 
ce versa.

Se apreciará que ol motor hidráulico 158 puedo ser 
activado para pivotar la  x>laca g iratoria  156  y los transpor­
tadores 160 y 172  soportados on la  misma a través de un arco 
de aproximadomine 180°. El sistema do excavación y carga 20 
puede ser accionado también, s i  se desea, con el sistema 
transportador au xiliar 150 retirado. Estas condiciones causan 
cambios sustanciales en la  distribución global de pesos do 
la s  partes componentes del sistema de excavación y carga 20.30.
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Como se muestra mejor en las  figuras 1 y 2, el vehícu­
lo  está equipado con un sistema de contrapeso 190 que compren--

’ i *
de cuatro depósitos de la s tre  192, 194, 196 y 199 colotíaflps 
en posiciones delanteras y traseras sobre costados opuestos
del vehículo 22. En la  u tilización  del sistema do excavación

¡

y carga 20, el agua es bombeada selectivamente hacia y,-desde 
los depósitos que comprende el sistema de contrapeso 190/por
medio del cual son compensados lo s  carabios en la  distribución

I
de los pesos del sistema de excavación y carga 20 .causados 
por las  manipulaciones del sistema transportador au xiliar 150.
De esta manera, s i e l sistema de excavación y carga 20, es |

j
accionado con el sistema transportador au xiliar 150 retirado,

i ' '
el agua es bombeada fuera de los depósitos 194 y 198 y dentro 
de los depósitos 192 y 196. Análogamente, si el motor hidráu­
lic o  158 es accionado para pivotar e l sistema transportador 
au xiliar 150 hacia un lado del vehículo 22, los depósitos so­
bre el lado opuesto del del vehículo serán llenados con agua,
con lo cual el cambio en la  distribución de lo s pesos causa-1
dos por la manipulación del sistema transportador au xiliar 
150 es completamente compensado, 1

Da totalidad de I 03 motores hidráulicos y la  totalidad 
de lo s cilindros hidráulicos que comprendo el sistema de car­
ga 110 están conectados operativamente a las  bombas 32, las  
cuales son impulsadas por el primer motor 30. Do esta manera 
el sistema do excavación y carga 20 Comprende sistemas sepa-

1

rados de excavación y carga 50 y 110/ respectivamente, los 
cuales son impulsados por fuentes de potencia independientes, 
Se ha encontrado q.uo este ordenamiento os-.ventajoso a causa 
de quo permite la  u tilización  óptima do ambos sistemas. Por 
ejemplo, en ciertos casos puedo ser necesario proporcionar 
una potencia de servicio máxima a l sistema de excavación 50
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y sxmul i, éneamente proporcionar una potencia cíg sorvicá o u iri 
ma al s Í3toma de carga 110. Una situación semejante, se s a tis -  

. face en forma mucho más fá c i l  por medio de la  presente .dhv-'en.-'- 
ción que lo  que sería posible en otra;forma.

, i ■ - ■ -

Diversos sistemas para el accionamiento de la s  paredes 
posteriores 102  de lo s cucharones excavadores 94 de las-ru e- 
das excavadoras 66a, 66B y 66C 3e muestran en las  figuras des­
de la  7 a 12. En cada caso el sistema¡de accionamiento de la  
pared posterior es colocado enteramente dentro de los márge­
nes de la s  ruedas excavadoras. Esto puede ser comparado, con 
ciertos sistemas de la  técnica previa caracterizados'por apa­
ratos de accionamiento de la  pared de .los cucharones extexnos, 

. Refiriéndose particularmente .a l a  figura 7, un s is te -  
' ma de accionamiento 200 comprende una.pluralidad de v a rilla s  

de empuje 202, cada una de la s  cuales está conectada entre 
: una de la s  paredes posteriores 102  y ¡una cadena 204.  la  cade- 
..-■na-204 está generalmente no apretada, pero se extiende aire—
• dedor de un rodillo  206 el cual está soportado sobre el eje 

68 y el cual está asegurado contra movimiento ángular en re- 
" láoión con el e je  68 mediante abrazaderas apropiadas (que no 
■.se muestran). A medida-que las  ruedas excavadoras se hacen 

■ g irar alrededor del eje 68 bajo la  ac.ción del segundo motor 
60, cada v a rilla  de empuje 202 entra'qn contacto con el rodi­
l lo  206, con lo  cual su pared posterior 102  respectiva es em- 

-• pujada hacia fuera a la  posición do descarga de material.Sub­
siguientemente, a medida que cada cucharón excavador se hace 
•girar a la  porción in ferior y delantera de su trayecto circu­
la r , la  cadena acciona a través de la  v a r illa  empujadora 202 
para retom ar positivamente la  pared posterior 102 ' a la  pos±- 

. .ción de -excavación de m aterial. Se ha encontrado quo este ac­
cionamiento positivo de la  pared posterior 102  en ambas diroc

.t< .



-  16 -

V  *

5.

lo.

15.

2 0.

•25.

30.

ciones os vastamente superior a l •ordenamiento que yo ha u t i l i ­
zado hasta ahora en daño-., a la s  porciones posteriores 3.e le s  
permitía retom ar a la  posición de excavación hajo la  acción• i 5. *.
de la  gravedad. j '

Un sistema de accionamiento 2081 que es similar en muchos 
aspectos al sistema 200.-se muestra en ¡la figura 8. SI .-sistema 
208 -incorpora una pluralidad de v a rilla s  de empuje 210 , cada 
una conectada entro una cadena 2Í 2 jr la  pared posterior 102

; ¡ -- ■» i; h a •

de uno de loa cucharones excavadores '94. la  diferencia'.prin- 
'cipal entre el sistema 208 y el sistema 200 es que la'cadena 
212 del sistema 208 están . equipada con. una pluralidad 'd.e rodi 
l ío s  214. lo s  rodillos 214' están montados para desplazarse 
alrededor de un soporte 216 .que se f i j é  al e je  68. .Las paredes 
posteriores 102 de los cucharones -excitadores 94 son acciona­
das positivamente por estos' medíosla lá' posición de descarga 
a medida que se hace; Igirar cada, 'pucharon a la  porción supe­
rio r  y trasera de su' trayecto' c ircu lar y son retomadas posi­
tivamente a la  posición do excavación a medida que se hace 
girar el cucharón a la  porción in ferior y delantera do 3U 
trayecto. En la  figura 9 se muestra otra sistema do acciona-. 
miento- 218, El sistema 218 incluyo un brazo de manivela 220, 
el cual está fijad o  al e je  68. Un c o lla r ín .222 está soporta­
do en forma giratoria  sobre el brazo do manivela 220 y una plu­
ralidad de v a rilla s  do empuje se extiende désde el collarin  
222 a la s  paredes posteriores 102  do los cucháronos de exea, 
vación 94. Una do las  paredes posteriores 102 está conectada 

■al co llarín  222 por una v a rilla  126 £a cual está fija d a  al 
co llarín  222. El collarín  222 es forzado a g irar por-este medio 
con la  rueda excavadora, con ló  cual la s  v a rilla s  de empuje 
224 y 226.funcionan para accionar positivamente las  párodes 
posteriores 102  a la  posición de descarga'cuando sus respeoti
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vos cucharones excavadores estén en la  posición superior y 
posterior de su trayecto alrededor dei eje 68 y para retom ar 
positivamente la s  parodes posteriores 102 a la  posición-de 
excavación cuando 3U3 respectivos cucharones de excavación es-’
tán en la  porción inferior, y delantera,' de su trayecto.

¡
En la  figura 10 se muestra'todavía otro sistema de ¡accio-. 

namiento. El sistema 228 comprende una| ‘pluralidad de levas 230
cada una fijad a  a una de la s  paredes pjostoriores 102  de los . 
cucharones de excavación 94. Las levas! 230 están colocadas pa-. 
ra cooperar con un rodillo  232, el cual está soportado sebro 
un brazo 234-que^está fijad o  al oje 68. Oada pared posterior 
102  está dotada también con un resorte 236 el cual funciona 
para retom ar a la  pared posterior 102 a la  posición de exca­
vación. Le esta manera, previa rotación de un cucharón excava 
dor particular para traer a su leva 230 en contacto con el r o ­
d i l lo -232, la  pared posterior 102  del cucharón excavador es 
accionada a la posición de descarga. Tan pronto como la  leva 
230 sale del contacto con el rodillo  232, el resorte. 236 re- • 
toma la  pared posterior 102 a la  posición de excavación.

Refiriéndonos ahora a la  figura 11, se muestra un s is ­
tema de accionamiento 238. El sistema 238 comprende unperfil 
de excéntrica 240 que es soportado sobre el e je  68 y el cual 
.es fijad o  contra la rotación con respecto al mismo, la  pared 
posterior 102 de cada cucharón excavador 94 G3tá equipada
con un ompujador de leva 242 que incluye un rodillo  244monta~
do en el p e rfil de excéntrica 240. La forma del p erfil de ex­
céntrica 240-es ta l  que cada pared posterior:102 es accionada 
a la  posición' de descarga cuando su cucharón de excavación 94 
está en la  porción superior y posterior de su rotación alre­
dedor del e je -68 y es retomada a la  posición de excavación
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cuando su respectivo cucharón 94 está en la  porción in ferior
¡

y delantera de su rotación.
En la  figura 12 se muestra todavía otro sistema do'-ac­

cionamiento 246. De acuerdo con el sisjtema 246 se proporciona 
un cilindro neumático 248 para oí ■ dccijonamiento de la  pared 
posterior 102 d© cada cucharon excavadpr 94 entre la s  po'siciO' 
nes de excavación y de descarga. Cada cilindro neumático 248 
está equipado con una válvula 250 paral controlar ol f lu jo  de 
aire comprimido desde una boquilla 252¡ a un cilindro 248. Cada 
válvula 250 está equipada a su vez con1 un empujador de-'leva 
254 que funciona para abrir su respectiva válvula cuando; quie-j- 
ra que es movido hacia dentro. L03 cilindros 248 y siVorespec 
tivas válvulas 250 están montados para g irar alrededor del

i
eje 68 con los cucharones excavadores que comprenden la s  rue­
das excavadoras. Una leva 256 es soportada en relación f i j a  
con el e je  68.De esta manera, a medida que cada cucharón 
excavador gira en alineación con la  leva 256,su empujador de 
leva 254 respectivo es accionado por la leva 256. Esto pone 
en funcionamiento la  correspondiente válvula 250 para admitir 
a íre comprimido a su cilindro neumático 248, con lo  cual la 
pared posterior 102 es accionada a la  posición de descarga.
En una. ordenación particular que se muestra, la s  parodes pos­
teriores 102 de los cucharones excavadores 94 son retomadas 
a la  posición de excavación por resortes individuales 258. Si:i 
embargo, se entenderá que el sistema de accionamiento 246 
puede ser modificado para suministrar el retorno do la s  paro- 
des posteriores,102 bajo acción neumática, s i se.desea. Se 
comprenderá además que los oilindros 248 pueden comprender 
cilindros hidráulicos más bien que cilindros neumáticos.

Refiriéndonos ahora a la  figura 13, a© muestra un s is te
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ma de excavación y carga 20'que coiupren.de una segunda versión 
de-la invención. El sistema de excavación y carga 20'es simi­
la r  al sistema de excavación y carga 20' descrito hasta áquí

I. i* * ■
por cuanto comprende un vehículo 2 2 uh sistema de excavación
50'y un sistema de carga 110Í Una d ifjren cia  entre el sistema 
20 y el sistema 20'es que el primer y segundo motores 30 -y 60 
del sistema 20. 3Qn reemplazados con motores e léctricos 30' 
y 6 0 'en el sistema 20Í Otra d if eren cia es que el motor eléctri­
co ,60'está colocado en una posición delantera y que el-posi- ¡ 
cionamiento ángular del sistema de excavación 5 0 'es controla­
do por medio de cilindros h idráu licosj56 'que están d istribu i­
dos. en forma un tanto diferente que l¿ s  cilindros hidráulicos 
56 del sistema de excavación y carga 20. Esto permite a los 
cilindros 56'pivotar el sistema de excavación 50'a puntos 

.por encima y por debajo de los punto3 más alto y más bajo 
"del resto del sistema de excavación 20'y de ta l modo adapta 

a l sistema de excavación y carga 20'para operaciones de cons­
trucción de tómelos, la  u tilización  dplsistoma de excavación 
y .carga 20'en operaciones de construcción de túneles es faci--.

1

- litad a adicionalmente por la  u tilización  de los motores eléc­
tr ic o s  30'y 6Q_J con los cuales- se elimina completamente la  

. emisión de gases de escape peligrosos.
Refiriéndonos ahora a las  figurps 14- y 15, se muestra 

a l l í  un sistema de excavación y carga 270 que incorpora una 
tercera versión de la  invención. El sistema de excavación y 
carga 270 comprende un vehículo 272 quo incluye un bastidor 
principal 274 soportado sobre unpar de conjuntos de orugas 
opuestos para desplazarse sobre una superficie S. lo s  con­
juntos de orugas son preferiblemente de diseño convencional 

’ y comprenden un par de ruedas dentadas 278 y 280 soportadas
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en forma g iratoria  sobro un bastidor au xiliar 262 y soportando 
a su vez una oruga sin fin  284. Cada con;junto de oruga 2.76 in­
cluye además por lo  menos un motor (que no se muestra) montado 
sobre el bastidor au xiliar 282 y adaptado para actuar por medio 
de energía suministrada desde un motor primario montado sobre 
el vehículo 272 para propulsar ai vehículo a través de -una de 
las  ruedas dentadas y la  oruga sin fin  montada en la s  mismas.

Cada conjunto de oruga 276 es soportado para permitir
un movimiento pivotal relativo al bastidor principal 274 del
vehículo 272 alrededor del ojo de la  rueda dentada trasera 280.
Se proporciona en cada lado del vehículo 272 un c ilin d ro ’hidráíi
l ic o  2.86 que es conectado entre el bastidor principal 274 dol
vehículo y el bastidor au xiliar 282 del conjunto de oruga adya
cente 276. lo s cilindros hidráulicos 286 son accionados prefe-

f :
Tibiamente en tándem para controlar la  relación angular de los 
conjuntos de oruga 276 relativa a los componentes restantes del 
sistema de excavación y carga 270.

Como será apreciado por aquellos con experiencia en lia 
técnica, los cilindros hidráulicos 286 son típicamente accio­
nados inicialmonto para bajar la  porción delantera del .sistema 
de excavación y carga 270. Esto hace quo el sistema de excava1 
ción y carga in ic ie  uña excavación inclinada hacia'abajo, con 
lo  cual el sistema de excavación y oarga 270 se enti erra ol mi
mo on el corto o excavadón quo se está fórmando. Cuando ha si 
do establecido el grado deseado de inclinación, lo s cilindros 
hidráulicos 286 son accionados para retom ar la s  partes compo-
nentos dol sistema de excavad ón. y carga a la  orientación ilus 
tradu en la s  Figuras 14 y 15, con lo  cual el sistema de excava 
ción y carga continúa excavando sobre la  inclinación estableo! 
da hasta que se alcanza la  profundidad deseada de excavad ón.
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3e acciona entonces lo s cilindros hidráulicos 286 pa­
ra hacer que el sistema de excavación y carga forme el fondo 
del cortes o excavación on una relación angular proel ©terminada 
con respecto a la  pendiente. Cuando la  excavación ha sido te r ­
minada, el sistema de excavación y carga 270 puede ser re tira ­
do por medio de la  inclinación que se u tiliz ó  para introducir 
al sistema de excavación y carga dentro de lo excavación, lo s 
cilindros hidráulicos 286 pueden ser utilizados también para 
formal* una rampa inclinada hacia arriba en el extremo oruesto 
de la  excavación, con lo  cual el sistema de excavación y carga 

; 270 cava 3U propio camino fuera de la  excavación.
El sistema de excavación y carga 270 incluye además 

un conjunto de ruedas excavadoras el cual preferiblemente es 
sustancialmente idéntico en construcción y funcionamiento al 
conjunto do ruedas excavadoras descrito anteriormente en cone­
xión con el sistema de excavación y carga 20. Do esta manera, 
el conjunto de ruedas excavadoras 290 comprende tres ruedas ex 
oavadoras que se extienden en forma sustancialmente continua 
a través del frente del vehículo 272 y que tienen una anchura 
global por lo  menos igual a la  del rosto del sistema de excava 
ción y carga. Las tres ruedas excavadoras 292 están todas so­
portadas en forma giratoria  cobre e jes 294 por modio do bujes 
apropiados, y cada rueda 292 comprende una serie- de cucharonosj 
excavadoras 296 los cuales están espaciados on forma sustancial s 
mente igual alrededor de la  p eriferia  de la  rueda.

Los cucharones excavadores 296 do la s  ruedas excavado 
ra3 292 que comprende el conjunto de ruedas excavadoras 290 
comprenden cada uno una parod f i ja  de cucharón 298 quo se ex­
tienden hacia dentro desde una pluralidad de dientes de excava 
ción reemplazables 300 del tipo que 3e u tiliz a  comunmente en
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los equipos de excavación. Cada cucharón 296 incluye también 
una pared móvil 302 soportada para permitir un movimiento pivo 
ta l entre una posición receptora de material y una posición 
de descarga de m aterial. De esta man.era, a medida que so'hace 
rotar cada rueda excavadora 292, la  pared móvil do cada cucha 
rón excavador 296 que comprende la  rueda es primero movida p_o 
aitivamente a la  posición receptora dé material y os subsecuen 
teniente movida positivamente a la  posición de descarga--de, ma­
te r ia l .  Cualquiera de los diversos mecanismos ilustrador'.en 
la s  Figuras de la  7 a la  12 inclusive puede sor utilizado para 
el accionamiento de la  parod móvil 302 de lo s  cucharones exea 
vadores 296 que comprende el conjunto, de ruedas exoavaderas ■ 
del sistema de excavación y carga 270,

Una distinción importante entre el sistema de excava 
cióri 50 ilustrado en la s  Figuras do la  1 a la  6 y el sistema 
de excavación 270 ilustrado en las  Figuras 14 y 15 implica el 
hecho que el conjunto do ruedas excavadoras 290 del sistema 
de excavación, y carga 270 está soportado sobre un bastidor au 
x il ia r  310, el cual' se proyecta desde el fondo dol extremo 
frontal del vehículo 272 y el cual soporta un pie desmenuzador 
311. El bastidor au xiliar 310 incluye porciones paralólas y 
espaciadas.312 la s  cuales se extienden entre la s  ruedas do ex 
oavaciÓn 292 que comprende el conjunto de ruedas excavadorasi
290 y el cual soporta la s  ruedas excavadoras 292 por medio de

I
lo s  e jes 294. En la. versión do la  inveheión ilustrada en la s  
Figuras 14 y 15, el bastidor auxiliar iHO está montado en f o r ­
ma f i ja  sobre el vehículo 272, y le s .c ilin d ro s  hidráulicos 
286 comprenden el medio único para el ajuste do la  inclinación 
de la  excavación formada por el sistema do excavación y carga 
270. 3in embargo, se contempla también que ol bastidor auxi-30-
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l ia r  310 pueda ser soportado sobro el -vehículo 272 paro un mo' 
Vlniiento pivotal bajo la  acción de aceionadoros hidráuliccs 
apropiados conectados entro el bastidor 274 del vehículo.272 
y el bastidor au xiliar 310 . •

B1  sistema de - excavación y carga 270 se distingue ado 
más deí distema de excavación y carga 20 en quo se u tii is a  un 
motor 314 único montado sobre ni vehículo 272 para suministrar 
toda la  potencia do servicio para el sistema de excavación y 
carga 270. 1 1  motor 270 impulsa una pluralidad de bombas hidrau 
lic a s  316 , la s  cuales suministran a su vos la  potencia do ser— 
vicio para muchos de los componentes del sistema de excavación 
y carga. El motor 314 tiene además un eje  motor 318, el cual 
ss extiende a través de un embrague 320 hasta una junta univer 
sal 322. La junta universal 322 conecta al e je  318 a un eje 
324 el cual s e  extiende hasta un accionamiento ortogonal 326.
El accionamiento ortogonal 326 acciona un par ele ruedas denta­
das 328 de diámetro relativamente pequeño la s  cuales están acó 
piadas a través de un par de cadenas 330 a un par de ruedas den 
tadas 332 de un diámetro relativamente grande. Las ruedas den­
tadas 332 impulsan una serio de ruedas dentadas 334 la s  cuales 
son montadas engranando con engranajes anulares 336 asegurados 
sobre la s  ruedas excavadoras 292. Por estos medios es acoplada 
directamente la  potencia del motor 314 al conjunto de ruedas 
excavadoras 290 a través de un tren de impulsos quo so extien­
de en parte a través dol bastidor au xiliar 310  y de aquí 0111 re: 
la s  tros ruedas excavadoras 292 quo comprendo 'ol conjunto de 
ruedas excavadoras.

Be comprenderá que las  porciones paralelas y espacia­
das 312 del bastidor au xiliar 310 comprenden elementos huecos 
semejantes a cajas del tipo ilustrado en la s  Figuras 2, 3 y 6
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en conjunto con ©1 s i atoan Je excavación y carga 20. Las por­
ciones paralelas y espaciadas 312 sirven en consecuencia no a<> 
lo  para soportar el conjunto do ruedas' excavadoras 290,,-sino

C '•* -

también para encerrar la s  ruedas dentadas 328, la s  cadenas 330
y la s  ruedas dentadas 332 del sistaioa.de trasmisión para ol

• -f  *\

conjunto de ruedas excavadoras. ’ -
Una característica  Importante: del diseno del sistema 

de excavación y carga 270 implica el hecho que ol conjunto de 
ruedas excavadoras 290 es soportado sobro ol bastidor au xiliar 
310 por medio de tres  e jes 294 los cuales son asegurados, a la s  
porciones paralelas y espaciadas 312 del bastidor auxllxar 
310 por medio de pestañas 294'y afianzad oros apropiados'. Esto 
deja enteramente abiertos lo s in teriores de la s  porciones pa­
ra le las y espaciadas 312, con lo  cual los diámetros de la3 rujj 
das dentadas 332 pueden ser seleccionados para proporcionar 
la s  particulares energías de entrada do velocidad y del par 
torsor para el conjunto de ruedas excavadoras 290 que son re­
queridas para una situación de excavación dada. Por otra par­
to, s i se fuera a u tilizar, un oje único que se extienda por 
la  anchura completa del conjunto de ruedas excavadoras, ol dlit 
metro máximo de la  rueda dentada 332 sería restringido alistan

cialmente.
Se ha encontrado que lá  capacidad para variar la s  

energías de entrada de velocidad y del par torsor al conjunto 
de ruedas excavadoras 290 mediante ol camuio do las  ruedas 
dentadas 332 comprende una ventaja sustancial.-De esta manera, 
la  operación es llevada a cabo muy fácilmente por medio del 
intercambio de la s  ruedas dentadas 332 y ol ajuste do la s  193 
gitudes de la s  cadenas 330. Además, el cambio do la s  ruedas 
dentadas 332 no afecta al criterio -d el diseño de los componen
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tes  aguas arriba del tren do trunamisión. Por otra parte, s i se 
cambiara otro componente cíol tren de tros.amisión con el l'ir. de 
proporcionar la s  energías do entrada requeridas do velocidad y 
el par torsor para el conjunto do ruedas excavadoras 290’, Jpo— 
dría tener que cambiarse diversos componentes aguas abajo con " 
el f in  de acomodar la s  cargas aumentadas. -

121 sistema de excavación y carga 270 puede sor dotado 
también con un sistema transportador.auxiliar 350. En ta les  ca ­
sos se conecta el sistema transportador au xiliar 350 en el ex­
tremo trasero del bastidor 274 del vehículo 272 y se lo  u tiliz a  
ya sea para descargar ol material excavado dentro de camiones 
u otros vehículos o para descargar el material excavado la te ­
ralmente con respecto a la  excavación que se está formando. El 
sistema transportador au xiliar 350 e3 preferiblemente idéntico 
en construcción y. funcionamiento al sistema transportador au­
x i l ia r  150 descrito anteriormente con d etalles en conjunto con 
el sistema de excavación y carga 20.

Una característica  adicional del sistema de excavaoiói 
y carga 270 comprende un compartimento de operador 352 coloca­
do en la  parte superior .del extremo frontal del vehículo 272 
para f a c i l i t a r  la  observación concurrente de todos lo s medios 
de operación del sistema de excavación y carga 270. E l compar­
timento del operador 352 incluye’el asiento habitual’ del opora 
dor 354 y una consola 356 que comprende los calibradores, inte 
rruptores y controles habituales que son necesarios para la  re 
gulación completa del funcionamiento del sistema do excavación 
y oarga 270,

Las Figuras 14 y 15 ilustran en forma más amplia una 
u tilización  alternativa de loo sistemas de excavación y caiga 
que.incorporan la  invención. Como será apreciado por lo s expe-
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rimontados en la  técnica, la s  ruedas excavadoras 292 del con­
junto de ruedas excavadoras 290 están construidas de ta l  mane­
ra que la  orientación de la  .rueda excavadora central puede, ser 
invertida con respecto al eje 294. Análogamente, la  rueda’exca 
vadora exterior 292, la  cual está colocada habitualmentV on el 
oostado a mano, derecha del "vehículo 272, puede ser montada su 
el costado a mano izquierda del mismo, y la  rueda excavadora 
292 que es montada habitualmente en el costado a mano izquier­
da del vehículo puede ser montada en el costado a mano derecha 
del mismo. Completando estos pasos, la s  ruedas excavadoras 292 
que comprende el conjunto de ruedas excavadoras 290, están 
orientadas como se muestra en la s  Piguras 14 y 15* 3e observa­
rá que es preferible que no cambie la  orientución de lo s meca­
nismos que accionan la s  parodes móviles 302 de loa cucharones 
excavadores 296 de la s  ruedas excavadoras cuando se invierta 
la  orientación de la s  ruedas excavadoras 292. De esta manera, 
aun cuando la s  ruedas excavadoras giren en la  dirección inver­
tid-,, la  pared móvil 302 de cada cucharón excavador 296 conti­
nua siendo movida positivamente a la  posición de recepción de 
material cuando el cucharón excavador so desplaza a través do 
la  porción in ferior delantera do ou rotación y siendo movida 
positivamente a la  posición do descarga de material cuando el 
cucharón oxcavador se desplaza a través do 1a porción superior 
posterior de su rotación.

Se considera que la  orientación de la s  ruedas excava­
doras 292 del conjunto de ruedas excavadoras 290 en 3.a manera 
ilustrada en la s  Piguras 14 y 15 os particularmente, ventajosa 
para la  excavación de pavimentos do asfalto  y materiales simi­
lares. De esta manera, con la s  ruedas excavadoras así orienta­
das, lo s  dientes excavadores 300 de los cucharones excavadores30.
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296 son movidos hacia abajo y on consecuencia cogen al pavimen 
to  o material sim ilar desde arriba. Esto produce un efecto de
martillado de ta l  manera que el material es removido en. la  for 
ma de trozos pequeños lo s cuales son manejados fácilmenté tant 
por el sistema de' excavación y carga 270 como por los camiones 
u otros vehículos que serán utilizados para rec ib ir  el material, 
excavado. A 1 inversa, si la 3 ruedas excavadoras 232 del con­
junto de ruedas excavadoras 290 fueran accionadas en la  manera 
convencional con lo s dientes 300 Moviéndose hacia arriba, e l pa 
vimeñto de asfalto  o material sim ilar tendería a fragmentarse 
en. la  forma de grandes secciones como placas. Tales seccionas
se han demostrado d if íc i le s  de manejar a menos quo sean prime— 
■ro reducidas adioioralmente a trozos relativamente pequeños.

Refiriéndose ahora a la  figura 16, se muestra a l l í  un 
sistema de excavación y carga 370 que comprende una cuarta ver 
alón de la  invención. El sistema do excavación y carga 370 cora 
prende un vehículo 372, el cual praforiblemonto es sustancial-  
monto Idéntico en construcción y funcionamiento al vehículo an 
teriormente en conjunto con ol sistema de excavación y carga 
20. ün conjunto de ruodas excavadoras 374 es soportado’en el 
extremo frontal del vehículo 37-2 por medio do un bastidor au­
x i l ia r  376< El. conjunto de ruedas excavadoras 374 comprendo 
tros ruedas excavadoras 378 que 3e oxtienden sn forma sustan­
cial® ente continua a través del fronte del vehículo 372 y t ie ­
nen una anchura global por lo  menos igual a la  del resto del 
sistema. Las ruedas excavadoras 378 preferiblemente son oustan 
oialmonto idénticas on construcción y funcionamiento a la3 rué 
das oxoavadoras utilizadas on el sistema de excavación y carga
20.

Al funcionar el sistema de excavación y carga 370, el
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material excavado por la  rueda excavadora central 378 os des­
cargado sobre un transportador principal 380 y os transportado 
por el mismo a un punto de descarga en la  parto trasera-'del ve 
híeulo 372. El material excavado por las  dos ruedas excavadora^ 
exteriores 378 es descargado sobre un par de transportadores 
transversales 382, los cuales descargan a su ves el material 
excavado sobre el transportador principal 380. Se puede' dotar 
también a l 3'istoma de excavación y carga'370 con un sistema 
transportador au xiliar similar a l sistema transportador auxi­
l i a r  150 del sistema de excavación y carga 20, si se desea.

La distinción principal entro ol sistema do excavacióln 
y carga 370 y el sistema de excavación y carga 20 comprende el 
hecho que el e je  de rotación de las  tres  ruedas excavadoras 
378 que comprende el conjunto de ruedas excavadoras 374 está 
desviado angularmente con respecto a una línea que se extiende 
perpendicularmenta al e je  longitudinal del vehículo 372. Se ha 
encontrado que esto es ventajoso en la  excavación de materia­
le s  relativamente duros por-cuanto impide la  formación de arie 
ta3 en los espacios entre la s  ruedas excavadoras que comprende
el conjunto do ruedas excavadoras. Los transportadores trans­
versales '382 son también desviados angularmante de ta l manera 
de estar colocados apropiadamente para rec ib ir  el material ex­
cavado por la s  dos ruedas excavadoras exteriores 378, A pesar 
de eso, los transportadores transversales 382 descargan ol ma­
te r ia l  excavado sobro el transportador principal 380 ol cual 
se extiende paralelo al ejo longitudinal, del vehículo 372.

El conjunto do ruedas excavadoras 374 del sistema de 
excavación y carga 370 os impulsado por un motor 384, ol cualJ 
está montado sobre el bastidor au xiliar 376 y ol cual está co 
locado de ta l manera de contrapesar el peso del conjunto de I30
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ruedas excavadoras 374. El motor 384 tienen un eje motor 386 
que está acoplado a "través de un embrague 388 a un reductor de 
velocidad 390 y de aquí a una cadena, de -transmisión 39.2.'.la  ca 
dena de transmisión 392 está acoplada.á -u vez a travóp.do un 
ojo 394 a un accionamiento ortogonal 396» El accionamiento or­
togonal 396 funciona a su vez para hacer g irar la s  ruedas exea 
vadoras 378 del conjunto de ruedas excavadoras 374 por medio 
de un par de mecanismos de transmisión do cadona y rueda denta 
da"que 3e extienden entre la s  ruedas excavadoras 378. '

Aquellos experimentados en la  técnica apreciarán el 
hecho de que debido a la  posición angularmente desviada del con
junto de ruedas excavadoras 374, el sistema de excavación y

r

carga 370 funciona para formar una excavación que 3e extiende 
entro un plano 398 y un plano 400.'Esto no presonta problemas 
salvo por el hecho que la  porción de la  excavación adyacente 
a l plano 398 está formada enteramente por loa dientes exterio­
res de la  rueda excavadora 378 adyacente al.miamo. Para, este , 
f in  se puede equipar a la  superficie exterior circu lar de la  
rueda excavadora 378 adyacente al plano 398 con dientes corta­
dores auxiliares 402 lo s cuales funcionan para ayudar en la  
formación de la  porción adyacente de la  excavación.
1 la  figura 17 ilu stra  un. accesorio, el cual puede ser

utilizado en. conjunto con cualquiera de la s  diversas versiones 
do la  invención-descritas hasta aquí. De esta manera, las  rue­
das excavadoras exteriores 410 de un conjunto de ruedas excava 
doras 412 que incorpora la  invención pueden ser dotadas con. 
elementos cortadores cónicos 414. los elementos cortadores 414 
están montados en forma desarmable y están dotados preferible­
mente c.on dientes- cortadores reemplazables 416 del tipo u t i l i ­
zado oomunmente en máquinas excavadoras de diversos tipos.
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El propósito de loa elementos cortadores 414 os fo r­
mar paredes la te ra les  inclinadas en los bordea opuestos de un 
cortes o excavación formada por el conjunto do ruedas excavado 
ras 412. Suponiendo que la  profundidad to ta l do la  excavación 
no exceda el radio de la s  ruedas excavadoras 410, la s  paredes 
la te ra les  serán inclinadas desde la  parte superior hasta el 
fondo.., Por otra parte, s i la  profundidad to ta l de la  excava­
ción excede el radio de las  ruedas excavadoras-410, solo la  poj 
oión in ferio r de la s  paredes la te ra les  de la  excavación serán 
inclinadas. En cualquier caso, os a menudo ventajoso ppoporoio 
nar paredes la te ra les  inclinadas a una excavación, particular­
mente en aquellos casos en lo s cuales el material que ae está 
excavando no tiene la 'su stan cia  suficiente para retener una 
configuración v ertica l en sus paredes la te ra le s .

De lo  anterior 3e comprenderá que la  presente inven­
ción comprende mejoras adicionales relacionadas con el^ siste­
ma de excavación y carga descrito y reivindicado en la  s o lic i-  
tude eopendiente de Charles R. Satterwhite, presentada ol 28 
de Marzo de 1972, con el Número de Serie 239.089. De oota mane 
ra, de acuerdo con la  torcera versión de la  invención descrite 
anteriormente, un sistema de exoavación y carga comprende un 
vehículo soportado sobre orugas y un conjunto de ruedas exca­
vadoras soportado sobre un bastidor au xiliar que se extiende 
desde la  parte in ferio r del extremo frontal del vehículo. Se 
u tiliz a  un motor único para proporcionar potencia de. servicio 
para la  totalidad dé lo s  componentes que funcionan en el s is ­
tema de excavación y carga. la  tercera versión de la  invención 
ilu stra  más ampliamente el modo de operar la s  ruedas excavado-- 
ras de un sistema de excavación y carga que incorpora ln inven 
ción en el sentido inverso para f a c i l i t a r  la  excavación del pa
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v ¿mentó do asfalto  y materiales sim ilares.
De acuerdo con la  cuarta versión do la  invención des 

c r ita  hasta aquí, el conjunto de ruedas excavadoras de un sis-- 
tema de excavación y carga que incorpora la  invención',es monta 
do para rotar alrededor de un eje  que está desplazado angular- 
mente/de una línea que se extiende pcrpendicularmente-al e je  
longitudinal del- sistema. Esto es para impedir* la  formación 
de aristas  entre la s  ruedas excavadoras del conjunto de ruedas 
excavadoras durante la  excavación de .materiales duros. 'La pre­
sente solicitud describe además la  u tilización  de elementos 
cortadores cónicos asegurados a la s  ruedas excavadoras exte­
riores del conjunto dé ruodas excavadoras de un sistema de ex­
cavación y carga que incorpora la  invención de ta l  manera de 
que forme una excavación que tiene paredes la te ra les  in clina­
das.

Aun cuando versiones particulares de la  invención ha;i 
sido ilustradas en los dibujos que se acompañan- y descritas 
en las. Descripciones Detalladas anteriores, se comprenderá qua 
la"invención no -está limitada a la3 versiones descritas, sino 
que es capaz de numerosas, reordenaciones, modificaciones y  sus 
tituciones de partos y elementos sin separarse del esp íritu  
de la  invención.

25

30.

M 0 1 A

Descrita suficientemente la  naturaleza del invento 
así como la  manera de realizarlo  en la  práctica, debe hacerse 
constar que las  disposiciones anteriormente indicadas son sus 
coptibles do modificaciones de detalle en cuanto no alteren 
su principio fundamental. También se hace constar quo el in -
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vento corresponde a una solicitud do patente presentada en Ñor 
teamerica con el n2 Ser. No. 400.043 cié 24 de Septiembre de 
1973, acogiéndose por lo  tanto a .lo s  beneficios que conceden 
los -Convenios Internacionales en vigor, siendo lo quo cónstitu- 
ye la  esencia del referido invento y por lo  que se so lic ita  
Patente de Invención por 20" aííos en España sobres PEKEEOClONAí* 
m arros EN MAQUINAS -EXCAVADORAS; caracterizándose por i  o s i­
guientes

1 .-  Perfeccionamientos en máquinas excavadoras, cara_c 
terizados porque se constituye cada máquina de un vehículo con 
una anchura predeterminada e incluye una pluralidad de ruedas 
excavadoras colocadas adyacentes a un extremo del vehículo y 
dispuestas para rotar alrededor de un e je  comán, extendiéndose • 
la s  mencionadas ruedas excavadoras sustancialmente en forma con 
tinua a través del extremo del vehículo, una pluralidad de cu­
charones excavadores sobre cada una de la s  ruedas colocadas ad 
yacentes entre s í para d efin ir la  circunferencia completa do 
cada rueda, teniendo cada uno de lo s cucháronnos excavadores 
un borde cortante ol cual, se extiende a una pared estaciona­
ria  y una pared montada para moverse entro una posición do re­
cepción de material y una posición de descarga de material, un 
mecanismo impulsor que hace g irar conjuntamente la s  ruedas ex­
cavadoras alrededor del e je  en una dirección ta l  que el cucha­
rón so mueva secuenci al mente entro una posición ¡Inferior y ha­
cia dolante dispuesta para la  recepción de material y una poai 
ción superior hacia atrás dispuesta para'la descarga del mate­
r ia l ,  extendiéndose el mecanismo do impulsión en parte entro 
ruedas excavadoras adyacentes, medios colocados dentro do los 
márgenes de las  ruedas excavadoras y scnsiblos a la  rotación 
de la s  ruedas.excavadoras para colocar positivamente la  pared
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móvil de cada cucharón de la s  ruedas, excavadoras en la  posi­
ción de recepción de material, cuando el cucharon están en 
la  posición de recepción de material y para colocar positiva­
mente la  pared móvil en la  posición de descarga de material* 
siendo la s  ruedas excavadoras de la  anchura suficiente y es 
tando dispuestas de ta l manera que, durante el funcionamiento 
de la s  mismas, so excava un espacio que es por lo  menos igual 
en anchura al ancho del vehículo,

. 2 . - -Perf ecqionamientos según la  reivindicación 1, carao-’•*
terizados porque el mecanismo de impulsión incluye una cadena
sin  f in  de transmisión funcionado dentro y fuera entre la s  
ruedas excavadoras adyacentes y pifiones impulsados por medio 
de la  cadena de transmisión que engrana e impulsa engranajes ffl-ni 
¡liares!- internos sobre la s  ruedas excavadoras.

3 .-  Perfeccionamientos según la  reivindicación 2, carao-' 
t erizado3 porque la  cadona de transmisión y pifiones están cu­
biertos en parte y protegidos por un bastidor au xiliar que so-, 
porta la s  ruedas excavadoras para su rotación,

4 .-  Perfeccionamientos 3egún la  reivindicación 1, ca­
racterizados porque el..vehículo incluye medios de e je  trans- - 
versal soportado en el vehículo en puntos espaciados, una 
rueda excavadora central montaba giratoriamente sobte el medio 
e je .en tre  lo s  puntos espaciados y un par de ruedas excavado­
ras la te ra le s  soportadas en forma voladiza sobre el medio oje 
fuera de lo s . puntos espaciados respectivamente.

5 .-  Perfeccionamientos 3egún la  reivindicación 1, ca­
racterizados porque el vehículo incluye un bastidor principal 
y un bastidor au xiliar montado en forma pivotal 30bre el bas­
tidor principal, adyacente a un extremo del mismo y llevando 
las  ruedas .excavadoras ’ en el extremo exterior del. mencionado
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"bastidor au xiliar.
6 .-  Perfeccionamientos según la  reivindicación $, ca­

racterizados porque se monta un motor sobre el extremo ín ter 
no del bastidor au xiliar, para impulsar la s  ruedas exea vado- 
ras y proporcionar un contrapeso para- e lla s  sobre el'bastid or 
au xiliar.

7 . -  Perf4ccionatóiehtos según la  reivindicación 5 ,ca­
racterizados porque se conecta un accionador, controlado a la  
distancia entre el bastidor principal y el bastidor au xiliar 
con e l f in  de pivotar el bastidor principal para controlar 
la  posición de excavación de las  ruedas excavadoras*

8 . -  Perfeccionamientos según la  reivindicación 5, ca­
racterizados- porque se coloca un elemento de base en,contac­
to con el terreno por detrás de la s  ruedas excavadoras, es­
tando el elemento de base conectado pivotalmente al bastidor 
principal: y a l bastidor au xiliar.

9 .-  Perfeccionamientos según la  reivindicación 1, 
caracterizados porque en el vehículo se incluyo un transpor­
tador dispuesto longitudinalmente y colocado para rec ib ir  
material do3de las  ruedas excavadoras adyacentes a la s  posi­
ciones de descarga de material do los cucharones y mover-tal 
material hasta un lugar distante de las  ruedas excavadoras. •

10 . -  Perfeccionamientos según la  reivindicación 9, 
caracterizados porque se incluye por lo  menos un transpor­
tador transversal .colocado adyacente a la s  ruedas excavado­
ras y dispuestos para tran sferir  por lo  menos una porción 
del material descargado por medio de los cucharones de las  
ruedas sobre el transportador longitudinal.

11 . -  P orí accionamientos según la  reivindicación. 10, 
caracterizados porque incluye.un motor principal para impul-.
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3ar al vehículo y accionar a lo s ‘transportadores.
12 .— Parícccionamientos según la  reivindicadón. 11„ 

caracterizados poique se proporciona un motor separado para 
accionar las  ruedas oxcavadoras.

• 13 .-  Perfeccionamientos según la  reivindicación:1 ,
caracterizados porque el medio para mover positivamente la  
pared del cucharón incluye una pluralidad de v a r il la d le  em- 
puye conectadas respectivamente a la s ’ paredes móviles de los 
oucharones, intereonootando por lo  menos una cadena los otros 
extremos .de la s  v a rilla s  de empuje con por lo menos un rodi­
l lo  desplazado del e je  mismo, funcionando la  cadena por enci­
ma del rod illo .

14. -Perfaccionamientos según la  reivindicación 1' 
caracterizados porque ol medio para mover positivamente la  
pared del cucharón, incluye una pluralidad do v a rilla s  de em­
puje conectadas respectivamente a la s  paredes móviles de los 
cucharones, interconcctándo una cadena los otros extremos
de la s  v a rilla s  de empuje con por lo. menos una h ilera  c ir ­
cunferencial de cucharon, incluyendo la  cadena un rodillo 
en el o oro extremo de cada v a rilla  do empuje conectada a la  
misma, y un’ elemento de gyía f i jo  desplazado del ojo sobro 
el cual se desplaza la  cadena durante el funcionamiento do 
la s  rueda3 excavadoras para mover la s  paredes móviles entro 
sus d03 posiciones.

15 . -  Perfeccionamientos según la  reivindicación 1 
caracterizados porque el medio.para movor positivamente la  
pared del cucharón, incluye una pluralidad de v a rilla s  de oía 
puj'e conectadas respectivamente a las  paredes móviles de los 
cucháronos, un olomento de co jinete f i jo  desplazado del o j<¡t, 
un co llarín  montado on forma, g iratoria  sobre el elemento co-
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jin te  , y la  totalidad de lo s otros extremos de las  v arilla s  
de empuje para por lo  monos una h ilera  circunferencial de cu­
charones estando conectados al co llarín  g ira to rio .

1 6 .-  Perfeccionamientos según la  reivindicación. 1-,. 
caracterizados porque el medio para mover positivamente 'la 
pared del. cucharón"incluye una leva erí la  superficie posterior
de cada una de las  paredes móviles, uri rod illos desplazado de!. 
e;je y, dispuesto .para ser contactado socu «acial manto por las  
leváis de una h ilera  .circunferencial áe los cucharones.dufanio 
su rotación, y ún recorto de tensión para cada eucharon/que oin 
puja a la  pared móvil desde la  posición de descarga a la  p o si­
ción excavación después que la  leva so separa del rod illo .

17#- Perfeccionamientos según la  reivindicación 1, 
caracterizados porque los medios para mover positivamente la  
pared del cucharón incluyen un p erfil de excéntrica continuo/ 
estando equipada la  superficie trasera de cada pared móvil 
con un empujador de leva, funcionando los-empujadoros de leva 
para todos los cucharones en una h ilera  circunferencial en. el' 
roismo p erfil de excéntrica, siendo la  forma del p e rfil de ex­
céntrica ta l  que la  pared móvil de un cucharón.ea accionada a 
la  posición de descarga cuando el cucharon está en la  posición 
de descargar material y  la  pared móvil os movida a posición 
de excavaoxón cuando el cucharón está en la  posición de recep-f 
ción.

l8 .~  Perfeccionamientos según la  reivindicación 1, 
caracterizados porque cada una de lasparedes móviles de los 
cucharones está equipada con un cilindro accionado por fluido 
para mover a ta l  pared entre la s  posiciones de excavación y 
descarga, estando equipado oada cilindro accionado por fluido, 
con una válvula para controlar el f lu jo  del fluido dentro del
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accion.ad.or, un empujador de leva individual para accionar ca­
da válvula, una leva continua dispuesta•para accionar las  
válvulas y sus respectivos accionadores con el fin  de mover 
las  paredes de una h ilera  circunferencial de cucharones se- 
cuenci al mente desde la  posición de excavación a la  de:'dsscar- 
ga, y un resorte de tensión individual para cada pared móvil 
dispuesto para restaurar la  respectiva pared móvil a la  posi­
ción de excavación.

1 9 .-  Perfeccionamientos según la  reivindicación 1, 
caracterizados porque el vehículo incluye un bastidor princi­
pal y .por lo  menos un conjunto de propulsión que soporta el

f-
vehículo y está conectado pivotalmente al bastidor' principal, 
y medios conectados al bastidor principal y al conjunto do 
propulsión para a ju star pivotalmente la  inclinación del basti­
dor principal en relación con el conjunto do propulsión, y en 
consecuencia a ju star la  posición de excavación de la s  ruedas 
excavadoras.

20. -  Perfeccionamientos según la  reivindicación 1, 
caracterizados porque se dispone una pluralidad de e je s  mon­
tados sobre el bastidor au xiliar, y cada uno de los e jes so­
porta una de la s  ruedas excavadoras.

21. -  Perfeccionamientos según la  reivindicación .1, 
caracterizados porque el oje de rotación do la s  ruadas excava 
doras 03tá desplazado angularmente con respecto a una línea 
que se extiende perpendicularmente al e je  longitudinal' de' la  

.-porción del vehículo sobre la  cual están montadas las  ruedas
excavadoras.

22»- Perfeccionamientos según la  reivindicación 1, 
caracterizados porque presenta tre s  ruedas excavadoras y ca­
da una de la s  ruedas exteriores tiene cortadores que se pro­
yectan lateralmente desde la  misma, para ensanchar ol espacio
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excavado por la  máquina.
23. -  Perfeccionamientos 3ogún la  reivindicación 1,

caracterizados porque ol vehículo incluye un bastidor princi­
pal y un medio do soporte para contactar con él terreno o in­
cluye además medios para variar selectivamonte la  relación, 
angular del bastidor principal con respecto a 'loa medios de 
soporte y en consecuencia controlar la  inclinación do la  exea 
vación formada por el funcionamiento do la  máquina excavado­

ra. '
24. -  Perfeccionamientos según! la  reivindicación 23, 

caracterizados porque I 03 medios do soporte comprenden conjun­
tos de orugas montadas sobre los lados opuestos del.bastidor 
principal.

25. -  Perfeccionamientos según la  reivindicación. 1 , 
caracterizados porque se dota de medios transportadores para 
rec ib ir  e l material excavado desde la s  ruedas excavadoras y 
para transportar el material excavado hacia arriba y hacia 
atrás con respecto al vehículo, a un .punto de descarga coloca­
do en vina relación sustancialmente distante con respe oto a las  

ruodas excavadoras.
26. -  Perfeccionamientos según la  reivindicación 1 

caracterizados porque se disponen medios del bastidor au xiliar 
que- se proyectan desde la  parte superior do un extremo del ve­
hículo entre la s  ruedas excavadoras para soportar la s  ruodas 
excavadoras y medios para el pivotamiento selectivo del bas­
tidor au xiliar en relación con el vehículo para oontrolar la  
inclinación do la  excavación.

■ 27 .- Perfeccionamientos según la  reivindicación 1
caracterizados porque se incluye medios cortadores cónicos 
asegurados en. forma desmontable en la s  d03 ruedas oxcavadoras
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exteriores, y que se extienden desde a l l í  en direcciones.opuee/ •• •
tas para g irar alrededor del e je  con la s  ruedas excavadoras 
bajo la  acción, de los mecanismos de propul,sión para formar 
paredes la te ra les  inclinadas en la  excavación.

28. -  Perfeccionamientos sogún la  reivindicación'1, 
caracterizados porque incluye medios de transporte formados 
por un bastidor do transportador montado sobre el vehículo y, 
que se extiende en general ángularmente hacia arriba con res­
pecto al mismo para d efin ir el recorrido de lo s medios transpon 
tadores y que incluye una porción in ferior soportada en forma 
f i j a  y una porción superior montada para permitir un movimien­
to  pivotal alrededor de un e je  horizontal.

■ 29 .- Perfeccionamientos según la  reivindicación 28, 
caracterizados porque incluye un transportador au xiliar monta­
do' deba jo de una porción de entrega a lta  de los medios trans­
portadores para rec ib ir  el material desde a l l í ,  y medios para 
©1 pivotamiento selectivo del transportador au xiliar alrededor 
de un e je  v e rtic a l.

30 .- Perfeccionamientos sogún la  reivindicación '28, 
caracterizados porque el vehículo se forma por un bastidor 
principal; una- pluralidad- de ruedas .con neumáticos para sopor­
ta r  a l bastidor principal; y un. motor montado sobre e l te s t i -  
• dor princirjal para propulsar al sistema por medio do las  rue­
das y para el accionamiento de lo s medios transportadores in­
dependientemente .del funcionamiento de los medios de soporte 
y rotación de la  rueda de excavación.

31 .- Perfeccionamientos según lareivindicación 1, 
caracterizados porque incluye un sistema do la s tre  formado 
por una pluralidad de depósitos colocados en puntos espaciado;; 
.sobre el vehículo y medios para ol bombeo selectivo del l iq u il



do entre los depósitos.
32.-Perfeccionamientos en máquinas excavadoras, ta l  y 

como queda sustancialinente descrito en la  presento Memoria, y 
en los dibujos adjuntos.

Esta Memoria consta de cuarenta hojas, C3crita ’s ¿̂ má­
quina por una solaceara.., ..

IMII RIG & EQUIPMENTySO,
Madrid, ?  g JUN< 1975
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UNIT 3IG & î UIPMüNT CG.

20



** HCJ -.o n- 2

FIG. 5

4

Vx
\ 

-1
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