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t&ticos dobles, conecialucnte Hore oar

dos y dirigidos por patines, dotados co transnisiones ni-
Crostivicos. Cada notor ticac un ruso de zistcnes rovato-

rios y w1 plato oscilante inclinable on cualgulera de dos

posiciones de desvlazamiento de los pistones para un rendi-

niento a baja o clevada velocided. Una palenca de cambio

O.'

conecta el pla uO ozcilante de loo wmoberes, concretsucnte

sus braszog de control, con waa »olunca sslicciora panual ip-

e

trado 1

pulsada por un mecanismo de resorte sobrecen hacla lsa

posicidn de elevads o baja velocidad. Ia palzncae de canbdlo
tlene wna conexidn de deslizamiento 7 zuia con un brazo de
control del »nlato oscilante y conccta articuladsmente con

el otro scj An wa sistena que bloguea & autonsiicaentc los

platos oscilantes

NG

i

-

a Qosiciég adecuzde ea cualqu;e: Com-

locacién cambiads de la conezidn de deslizaniento 7 suls

correspondicnfe 2l nivel dé velecldedes bajas o clevacas.
Dos bombas hidrostéticas de desplazaniento varia-

ble, una aﬁociadq a cadsa motor, son independientemente cone

troladas por un par de Dala;c s de control utilizables D

é
1

5

‘ra variar el desplazamiento de las bombasg dentro de los ni-

veles de ve70c1chdeu eTevauuu v bajas de los motolres. -

Antecedentes de la invencidn

La'invenoién ge rclaciona con la técenica de los
cargadores terminales autopropulsados, de arnazén rigido ¥
‘dirigidos por patines, que tienen dobles transuisiones hi-
drosﬁé%ioas.de velocidades variables indenendientenente
‘controladaes para cl éccioq”rlonto en avonce ¥ retroceso de

las ruedas de log carzadores a lados opucstos, zpara vropul-
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_Por_el contrario, variando la velocidad y/o dircceidn con

par v manicbhrer la ndguina,

Y

Cammo de la invenecidn

Un cariador dirizido por pavines, del tivo cnte-

riormente referido, se, describe en la patente egtadousiden—

e n® 3,635.365, expedida el 10 de caero de 1972 al conce-

0

sicnario de la presgente invencidn, titulada wyehfculo Drace
tor con Liedios de Acclonaniento Nidrostdticos" y euyo in-
ventor es James J. Dauer. Los'ﬁehiculos carzadores hidros-
tavicanente accionados, del *tipo descrito em la citada po-
tonte, se carccterizan por el hecho de que las ruedos de
un lado pueden ser acclionadas cn direccién de avance o de
retroceso, independicntenente de las rusdas del lado opues-
to, de manera gue el vehiculo es nropulgado y raniobrado
sin gue de hecho glren las ruedas respectoha 1le carroceria.
gue lags rucdas de un lado son accionadas respecto a las ..

del lado opuesto, la miguina es "dirigida' a modo de pabi-

o
U ed

nes, caracterizado por unos Tanidos giros y une elevado na
niobrakilidad. L&s pares de ruedas de cada lado son accio—
nades por transmisioneé separadas..Cada transmisidn se con-
trola por una palanca separada_que, a través de un varilla-
je, varia el plano del plato oscilénte de una bomba hidros-
tatica de desplazamiento variable que tiene ua grupo de
pistones rotatorios accionados por el motor del vehiculo,
Bl tlano del plato oscilante de .la bomba determina el deg~
plazamieﬁﬁo de los pistones ¥y por consiguiente la veloci-~
" dsd. Variendo el dngulo del plato oscilante en una u otra
direceidn respecto a una posicidn neutra, se obtiene wn
S |
canbio en la direccidn de las unidades de transmisién pare

accionar las ruedas hacin adelante o hacia atris.
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seriores velocldades. En esie caso, 1o
it ~ Rtk P

os bombaes hidrostdbicas suninistran presidn hi-
drdulica a uwn par de moborcs hidrostéticos dotados de arbo-
leg de salide aetivancnlc cenectados o cajos G2 cngrannje
a uwno y otro lado de la niguina, que suminisgitran fuerza =
las ruedas. Cada wao de los motores hidrogtéticos, al ijusl
quc cn las bombas hidrostdticas de doznlazaniento veriable,
tiene un grupo de pilstones rotatorics y un plato oscilante
inelinable. -El plato oscilante del mobor se inclinard a su
posicidn de desplazeriento Hotal cuando se racuiers el md:ri
aceibén de la waguinz, como Gurante las
operaciones.de carga, en las que los reguisitos de veloci-
dad son bajos. Sin ‘embargo, a veces, cuando la miquina ha
de desplazarse a congiderables distancias, {2l como eatre
lugerea de trebajo o sobre una carrevera, ée necegsiten su-
platos oscilantes
de los moigres se inclinardn g una posi cidn de desslaze-
miento roau01do de los pl uones narﬁ aumentsar la velocidad.

P

Asi, el conductor pucde Solbcc¢onar va nivel de velocidad

“elevado o bajo y, dentro de tales niveles, veriar la velo-~

01dad del cargador canblundo el an5u¢o de los platos osci-

lantes de las bombas para obmener wna game ampliamente Ve~

riable de relaciones entre fuerza y velocidad, de acuerdo
con las necegsidades de funcionamiento de la mdquina,

Descrincidn de la técnica enterior

Hasta ahora, la préctica ha consistido en empleax

wn servomecanismo para canbisr los motores hidrostéticos

entre niveles bajos ¥ altos de velocidad. Por servomecanig-—

no se enulende el empleo de algin tipo de dispositive auxi-

!

‘liado vor fuerza notriz para retener lecs platos oscilante

de los mobores contra la fuerza de los pistones que traten
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log mobores & cualquiera de dos posiclones limites topes

‘ R
dinarios no proporcionan una colecacidn adecuada y firne de

do devolverlds o uaa posicidn de dgsélazamiento nds reduci—
do, opuestanente a un sistena nécdnico directo, en el qué
61 conductor ha de nantoner fisicamente el dnzulo Ge los

plaﬁos-oscilantes. Eh el caso del cargador antes menciona—
do, ¢l scrvomeccnismo s¢ acclona torciondo una empuiiaiura
de wa de las palancas de control de direccidn, aue zcciom

o

na & un cable conectado a una védlvula. Egta controla un ci-
Tindre hidrdulico conéctedo & los vlatos oscilantes de los
motores hidrostdticos. Bl conductor pasa envre cualguiera

le los niveles de velocidad elevados o bajos moviendo slti

plemente el carrete de la vdlvula y la fuerza refrenadora

&.

recuerida para mantener los platos oscilantes en la POS i~

cidn correcta es suminisirada vor ¢l cilindro widrdulico.

2

Asiiisio, se ha comprobadlo gue los varillajes mccdnicos or-

log reseridos platos contra las fucrzas intornas gensradas.

~

\ Regumen de la invencidn

En la presente invencidn se proporciona un con-
trol mecénico directo para motor hidrostdatico de dos velo-
cidades de ﬁipo no serﬁo. AR conﬁpol.incluye una_palanca
de caubio que interconecta los brazos de control de los
platos oscilantes de 1@5 mobores, que bienc uﬁ cuerpo aiar—
zado aritilculadamente c;nectado Dor un extremo a un brazo dej
control ¥ por el extremo opuesto al brago de control del
otre motor medionte un disvositivo de guila y deslizaniento.

Ie palanca. cambia simultdneamente los platos oscilantes de

correspondientes al qivel de velocidad clevado o bajo. .Los

atos oscilantes se mantienen en las posiclones caubiadas

]._l

2

&

nodisnte una combinacidn de la aceidn de cula del cureor ¥

o ele m.
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—notor do dos velocidades de acuerdo con la presente inven-

po del cargador, nostrando las cajas de engranajes ¥ los

gura 2.

RO mizers J
3 . i

sufa ¥ un neeanicio de resorte sobrecentrado. Coro resulia-
do de cllo, se cuenta con wa jran fuerza recénica en rela-
cidn con la fucrza del vosorbc nors ovitar ol deshlonanicnd
to o movimiente de los- platos oscilantes bajo ila presidn
cjercida sor log Siunos de visgtones rotatorios que tvicnden
a devolverlos o una posicidn de despiazaniento reaucico.
En la conexidn sc establcece wn suficiente sobredesplaza~
niento para que se efectlc wn comnleto movinicnio de los

nlaotos oscllantcs sin ajusie pora compenscar las bolcranciag

'3

Dea 1 :

o fobricocidn.

@

-

Deserineidn de los didbujoes

Ia fizura 1 es waa vigta en alzado lateral de ua
cargador terminal dirizido vor natines, que ennlea un accig

napicnto hidrostdtico del +ipo cuc ubiliza un control de

cidén.

Ia,figura 2 es wia vista en seceldn horigontal
parcial a ‘ravés del compartimiento de transnisidn del cuer
notores hidrostdticos en wia disposicidn que emples una
forma de contrel de dos velocidades, en la oue los drboles
de salida de los motores estdn en difercntes ejes.

' lag figuras 3 y 3a son vigbas frasgmenbarias par-
ciales que muestran otras oorcicnes del control de dos ve-
locidzdes para el sistena de transnisidn mostrado en la-Ffi-

Ia figura 4 es una visfa arcial del control mos;
tra@o en la~figura 25 ¥

o Ia fisura 5 eos una vista que mucstra otra forma

de control de dos velocildades pora wa sigtoma de transni-
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gibn on el gue los motores tienen sus drboles de salida
en un eje.comﬁn.

dotallndn de varaioncs ~yeircridng de 1o

C Degeriveidn
| invencidn
Lo fizure 1 nuestira un vchchWO cargador terpincly
10, BEn gencral, dicho vehiculo cargador comﬂrcnde una, ca ;g
ceria 12 provista de . par de montuntes o nuntaleg 14 en
su parte postarlor. Un dar ‘de braszos elevaaores 15 estdn
articuvladanmentse concetodos en log exbtremos superiores de
los »untales 14 ¥ oo extlenden hacia abajo en la posicidn
descendida a lo large de uno y otro lado del,asienﬁo 16 del
conduotof. Une cubeta 18 para manlpulaeﬂoﬂ uel material va
nontada en el cxtremo frbntal de los brazos 15 del carga-—
dor. Los cilindros inclinadores 20 j los cilindrog clevacc—
_reg.22 de la cubeta son acoionédosfﬁédiante'pedalés (no
nostredos) situados @ los pies del conductor, que contro-
lan un grupo de vélvulas de un circuito hidrdulico separa-
do que acciong a los cilindros inclinadores y elevadores

20 y 22 de le cubeta.

A. Primera versidn vreferida
Lo carroceria 12 incluye.un conpartimiento de
transmlslon (fizura 2) que estd en su porolon 1nferlor.
Contiene wn par de cagas de engranajes 24, una atornillada
a cada lado del compartiniento, que tienen ruedas dentadas
de salida 26 oue, nediante una reduc01on de cadena ¥y rueuu
dentada con. las ruedas dentadas 23 de las ruedag del vehi-
" culo, accionan independientemente las ruedas 30 del carga-
dor a lados opuu3tos de la manulna. Tas ruedas estén monia-

das en.los ejes cortou 32. Estos cjes cortos son acciona-

dog en direccién de avance o de retroceso & ve1001aaues Ve
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—gue-conienza en la columna 2, lincas 17-41; lineas 61-72 ¥

rarse como incorporada a modo de referencila en esTa weLio-

- una bomba de desplazamiento variable del fipo de pistones

to independiente de las palancas varfa independientemente

rigbles, acue denecnden de la pozicién de cualcuicra de dos
palancas de control de dlre001on 36 (figura 1) situades a

-

wno y otro lado dGel asicihto del conductor. rort una iluge
tracidn detallada de wn necenisnmo de verillaje de control
de la direccidn vediante el cual el conductor puﬁde voriar
la velocidad o cambiar la direccidn de fotaClOl de las
transmisiones, en la medida en que tal descripcidn sea ne~
cesaria para una comprensidn de ls prescnte invencidn y
considerada como narte de 1a nmigna, puede verse la patente
estadounidense n° 3.605.519, titulada '"Conirol for Dual
Hydrostatic Drive" ("Coatrol para Accionaniento Hidrostdti-
co Dobleh), expedida el 20 de setiembre de 1571 al conce-
sionario de la vresente invencidn. Particularmente se hard

-

rencia a la parve de la deserd 301cn de dicha patente

colwma 3, lineas 1~3 ¥ al dibujo de la, fizura 2. Escnclal—

mente, la descripcidn de dicha patente, que deberd conside-

ria en -la medida antes indicada, se refiere a un par de

ransmisiones hidrostdticas, cada una de ellas dotada de

rotatorios y plato oscilante inclinable. Ia salida de las
bombas se surinistra a motores hidrostaticos sevarados que
establecen un‘01roulto cerrado con cade bomba. BL vekiculo
se dirige, articula, retrocede y acelera en forma rdpida
o altamente maniobrable, exclusivamente rmediante funcions-

miento de las palancas de control de direccidn. El movimiep

los »nlatos oscilantes de las bombag hidrostdbi as de deg-

plazaniento variable. Con anmbas Dalapcas comﬁle' nente h¢~'

i
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cin slelanbe, los plates oscilantes son totalmente despla—
zados on una direccidn desGe uvna posicidn neutra para una

. SR U B P
atiia. Ve _‘..., S s av

neo o lo contrario para la wmaveha
atrds. O bien una palanca puede desplazarse nds que la otra
pave ua aséio wmeiento Giferen cial, wroduciendo un giro do
satin, se.ln gea la namitud del des?lazamienté de las po-
lancas & control, es declr, una pequefia, difercncia causa

w ziro ~radual, mientras que la traceidn de una palanca

hacin atwds ¥ ol enwuje de la otra hacia adelante hace que

Bn 1z figura 2 cada motor 38 tendrd tembién un
srupo de pistones rotatorics y un plato oscilante inclina-
ble cue tendrd una posicidn fija en rolacidn con el plato

ogcilante G2 1o bomba (no mostrada) conectada al motor en

.Mn_pirouito Lidrdulico cervedo mediante los conductos:-37.

WL Assulo del wleto oscilanie del motor dependerd de.que se

- seleccione un nivel elevado o bajo de velocidad. El plato

oseilante seond *otalmonte ﬂosulazaioigara una béja,veloci-
dad o desulazado en 1od1aa reducida para una elevada velo-

d soxlin determinen los topew l:ﬂltauoreg en cada posi-
e¢idn. Deatro de estos niveles 0% riste la variacidén de velo-
cldad coxmlol"aa por el dngulo de los platos 05011an es de

las borbas, & determinado por las palancas de dlrec016n 36.
Auncue aqui no se muestran detalles de las,unidades de mo-

tor ¥ bomba del tipo de nlato oscilante, se hard referenciz

=

a 1a Tisura 8 de la citada patente n® 3.635.365 y a la des-

LS

cripeidn de la pemoria de tal patente, que comienza en la

colwme 4, 7 eas 40—60, donde puede encontrarse una des-

crizeidn zencral de cste wipo de fhn01onanlenﬁo de la bom-

ha ¥ notor, si fuese necegario nara una megor comprensidn
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—xa,_versidn preferida, cuya cescripeidn cetallade conbinds

“les de salida extendidos en direcciones ovnuestas y sobre

mente en direcciones opuestas. De acuerdo con una primers

control 40 de los slatos oscilantes. Iay uwaa conexidn arti-

- adelantce, en el extremo opuesto con los brazos 40 de con-

- 10 —

i

S s
N
By

de ceta invencidn y en %2l seatido la descripeidn y &ibujo

de dicha patente ge incorporan agui como referencias.

o

41 noverse laos nelancas de dircceildn 3% hacia

adelante o atrds, sc¢ ponen en rotacidn las ruedas dentades

ic salida 26 de la jos e ensranaje 24 de lag unidades

ca

c

]

de transuisidn hidrosidvicas en las direcciones de avancs

o reitroceso, acclonando asi las ruedas dentadas 28 de los

ejes cortos 32 de las ruedas del véhiculo en direccidn de

avance o retiroceso, 2 iguaies o digtintas velocidades & un
lado del corzador rosjpecto a lag del otvro 12do.

“Egte funcionamiento es esencialmente comln para
ambag formas de controles de mobores do dos velocidades
aqui descritas y se onteideré aplicable a 1a seunda vere
sibn preferida exwucsia mds adclante, zol como a la wring-
seuidamente,

T3l como se muestra en la figura 2, los notores
38 se asezuran 2 las cajas dc transnieidn 24 con sus drko-
ejes diferentes. En csta digposicién, los brazos de con-

trol 40 de los.platos oscilontes se extieonden horizontal-

forma de la invencidn, wna psglanca de canbio 42 so extbien-
de horizontalmente por encima de los mobores. Ticne wn
cuervo alargado 43 v una porcidn terninel plane y ensancho-

da 44. La palanca dc camblo se conecta enire los brazos de

culada 46 con el brazo 40 de control de un notor y una co-
1

’

nexién de cursor vy sula 45, expuesta con mayor detalle nds
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trel (ol wlato ozsilavbe del otro notor. Une

da 47 czivd aviticuledinionte wontnda o 43 en el hastidor.

Ianeca do cavbio ¥ ner el ctrero opuesto a una conexidn de

O RICHTO o D CLUALAVGTS SLLLRuCYL D

Gomonte nonvads on 53 o

cevin del cer_ofer, dé Gl ronern que el ox*”cno superior

[ o " - P R ey . "y, BN
54 Gc 1o opouniamiura gco oesouible al

. PN s e PO ”.__,_\' AT SO [
0 GT DTG Ll Sl 0 D LILOLGF

da 58 mobre un buje 60 que sostiene un resorte 57 de tal

manera que cumndo se nweve lo copuiladura 52 a una u otra

Sesed

nogicidn cous cn la Iirura 3, el rosorte act
& (1 -

nea Geooviadle weoiesto 2l divetsoe 33 ¢

MR W

!

en ci onivol .ijo corvosopoadicnte o un 4nsjule de log platos

produciendo la rotacidn de 1o oaiancd acodaca 47 en direc—

ién contraria s las azujas del velo

o

’ -

do nivel olovedo correspondiente =l dnzulo de los platos

coellontes i: forior al alcno C““UlQZO_lcnuO. Una conexion

de neoviniento libre 44 con le 9rolon;acién 49 vermite a la

-

nelanca de cambio roverse latoralis

ca acodadt. La Q‘lmﬂoa Ge canvio 42 serd desviada hacla

abajo ¥ letercironte hacla lﬂ .ore ha

cnte res

- - - -
RO Toks

3

50 {Fi:ura 3) articula-

guper

condue

uye una

2 -
vanao L

¢l varillaje de contiol
Ba la fisura 4 se nuestra la palanca de canbio

o nore un nleno desrlosonicnto de los pistones.

uando ge éuzuja la conexidn de errasire 50 hacia atrés,

j sesln se observe en

ioura 4, lu oalonea O¢ caunbhio se nueve a la posicidn

sextn

Fq ¢l £

BT RPN s L
Soyeeolon AU

iloxr de la carro—-

pecto a la palan-

nalanca acoda~

(%s]
o

o 1o na-

sl eutreno

+03'e Un necanilsH

barrg articulo~

4

da en una 1i-

a cnoufiadura

4

ce obsexva en

1nc1om nicnvo,




[P

[ N

’
— a0

-

10

15

20

25

30

clinada lateralnente en uno dircccidn 7 en ura nedida que
—1leward a cabo la accidn de cuiia reguerids en el verillaje

-12 -

la concxidn de curgor 7 zula 45 con un brazo 40 de Sondrol

del plato oscilante nmoverd a dicho brazo hacia la izcuicr-—

da, o ca ¢l zeoitide Co los ajujan Gol meled ea la i vrs 4,

o

¥y el plato oscilante a la posicidn de desplazaniento redu-

w
[

cido. Siwwvitdncamente, ¢l vrasc 40 Co control del nlato
occilante del obro motor se nueve uacia la derechs, Gar-
bién en ol sentido de las azujas del reloj en 1o figura 4,
desviando cl wlato ogcilantc a su posicidn de desplazamicn-
0 reducldo. Dehe desﬁacarée cue la comexidn de cursor y
suda 45 incluye wnn ranura S5le fornads cn la porcidn torii-
nal plana y ensanchadd de lg palanca de canblo 42, en la
que eg recibido wn pasador o gufa 51b conectado al bra

o

40 de control del nlato poscilante. Ia ranurs 5la estd in-

de conbrol pera mantencr 1os platos oscilanies de 1os LOTC—
res ean el hivgl de velocidad bajo o elevado. Ean la practi-
ca, el dngulo de lo ranura 5la habrd de sor inferior a $0°
'respeoto a la linea bdsica t“azada a travds de los pivotbes
de los brazos de control en extremos opuestes de la palan-
ce de cambio en la posicién olevada, COIl0 SE€ muestra con
lineas discontinuas en la figura 4, y preferiblemente entre
55 y 80°, Parece cue se obtienen los mejores resultados si
el dngulo es aproximadanmente de 659, pues entonces la ac-—
cidén de cufia es sustancial, pero no tan grande como pere
dificulbar el cambio.

Se apreciard que en el nivel de velocidad eleva—
do o bajo, lé oonexién de cursor y gula 45 resiste toda
wvendencia g desuplazarse bajo la fuerza ejercida por los

srupos de plgtones rotatvorios de loz metores, que de lo couf
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el resorte 57, junto con la accidn de cuila, para vencer

~4rbeles de salida alineados con un eje comin., En esta for-

cilante. Una barra conectora 60 tiene una conexidn de jun-

-13 -

trario ge vroduciria debido a la accidn de cuila credda por

la renura 5la y la gufa 51b en combinacién con el necanis—

no de gobrecentrado. Sc ojerce'una fuerza suficicnte por
cualquier ﬁcndencia de este tivo. Asinismo, se esltablece
sufioienté sobredesplazaniento en ellvarillaje'para aée;uy
rar un novimiento total de los platoé oscilantes en ambasg
direcciones. Ie accidn de cufia Gel varillaje tiene Lugar
en ambag direccionecs para ééegurar que cada plato oscilan-
te lless a ftopar contra su tope y es firnemente retenido.

B. Serunda o variante versidn oreferids

Con refercncie ahora & la figura 5, se muestra
una gegunda forma de control de mobor de dos velocidades,

en la que los motores 30a de las transmisiones btienen sus

ra, las partes del control similares a las identificadas
con relacién & la primera versién serdn identificadas por
los nisnos nﬁmergs; aungue con un sufijo literal. Los moto-
res 38a tienen bragzos 40a de control de los platos oscllan-
tes que se extienden verticalmente hacia abajo, en general
en la misma direccién, j que estdn conectados por una pa-
lanca de cambio 42a de mancrg similar a la'dnteriormente
descrita en la otra forma de la invencidn, con la excepcidn
de que la porcidn terminal plana y ensanchada estd en un
plano vertical, de-maners que la conexién de cursor y guila

45a pueda conectarse al brazo de control 40Ca del plato os=-

‘ta esférica en sus egtremos superior e inferior con una pa-
lanco acodada 47a articuladamente montada en un plano ver—

ticdl sobre un soporte fijado al motor y con 1a proyeccidn
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sobrecentrado 56a combinadancnte con el curgor y zula 452

Tanmbos brozos 40a de control de los platog oscilantes, de la

nivel bzjo de velocidad de los motores.

- 14-

de pelanca 44a en el extremo inferior. Una conexidn de

arrastre 50a ealaza por un extreno con la palanca ecodada
&7a ¥y por cl extfemo onuesto con'una empw’adura Ge control
52a cue estd articuladamente montada en la carroceria cel

carsador cn 53a y os retenlda wor el mecanisno d rosorte

en las posiclones de los niveles elevado o bajo, de manera
similar a la otra forma de la invencidn.

El funcionanicnto del conirol rostrado en la fi-
zura 5 os sinilar al anterilormxente descrito, en el sentido
de que puando se mueve la palanca 522 desde la posicidn an-
terior a la izguierda, cowmo se ruesira, hacla la posicidn
vosterior, la palanca de.camblo 422 se mueve hacla arriba

¥ lat -ente Lacia la izquierda, girendo simulidnceicnte

nahera gue se ve en la figura 5, de nanera que aguéllios

quedan blogueados en la posicidn de desplazamiento total o

Aunque sdélo se ha descrito wna versidn preferida
de mi invencidn, se conmprenderid que esta descripeiédn tiene
solanente una finalidad 1lusmra iva y que pucden efectuarse
varias modificaciones y cambios en mi invencidn sin azartar
se del esp;ritu v dnbito de la misma. Por consiguiente, los
limites de mi invencidn deberdn ser determinados de acuerdo

con las siguientes reivindicaciones.
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_control en una u ofra de dichas posiciones correspondien—

cionado brago de control del plato ozcilante y ofro brazo
L .

RALIVIIDICACTOES

'71. Control de dos velocidades para motores hi—r
irostdticos dobles (38, 30a), cada uno do cllog provisto
de un grupo de pistones rotatorics vy de un plato oscilante
inclinable a wa posicién de desplazanionto de los »lste-

nes a elevada o baja velocidad, couprendiendo una palanca

de control (42, 42a) que interconecte los platos oscilan—

tes Ge los motores ¥ que se mueve en una direccién para
cambiay ambog platos osciléhtes a una posicidn y viceversa,
w micmbro de control manual (52, 52a) desplamable cnbie
posiciones de elevada y baja velocidad y wn varillaje (50,
47) (50a, 47a) que-coneoﬁa el miembro de control manual ¥
la palanca de confrol ¥ ﬁue funciona, tras el movimientc
del micmbro de oonﬁroi nanvel, des»lazendo la palesnca de

i
tes o las posiciones de elevada y baja velocidad de los
platos oscilaptes, y medios encufladores (45, 45a) que ac=—
than manﬁeniendo§elésticamente Giecha palanca en la posicidy
seleccionada contra la fuerza de retorno que actla scbre
los platos oscilantes mediante dichos grupos de pistones.

2, - Control de dos velocidades segin la reivind
dicacidn 1, en el gue dichos medios encufiadores incluyen
uns ranura formada en la palanca de control en wn extrerno
adyacente a un mobor, un brazo de control (40, 40a) del
plato oscilante asocizdo al mismo plato de dicho motor, me-

dios de guils recibidos en dicha ranura ¥ conectados 2l nend

de control (40, 40a)!asociado al plato oscilante del otro
motor, articuladanente concctalo al exiremo opuesto de ai-

cha palanca, estando inclinada la roferida ranura respecto
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el roviniento de cambio, produciendo una a2ccidn de cuiia

ca acodada (47), extendidéndose la citada palanca de control

ra que-el novimiento lonsitudinal de la conoxidn de arrag-

- 16 -

" miez eis ¥

e
el

a la dircceidn do coubio deo

trol de tal manera que dichos nediog de g

- -
J

Tl et . - -~ TNV
deade wn cxbromo Co la onuvras ol exsreno onucato duron C

para inwulger lez brasoes dc control ¢e loo plotos csclilan—
tes a los 1liwdites csiablecidos para las “OUlCLO de clco-

vada y baja velccidad éc loz misnog.
3. Control d2 Gos velocidades segln la reivin-
dicacibn 2, en cl gue cado uno Ac los notores hidrostdti-
a8 an & Tands LSRR . I L N

cos (38, 302) eatd Lidrdulicarcate conzcialo a wna bouba

L.

hidrostatica dc desplazaniento varlable, tor londo cada ci-
‘tade bomba un bruno de pisgtones robatorios y un Dlqu oS~
cilante inclinaeble jpara ?ariar el desgvlazaniento dc los
nigionos Ge lo bouba entre un valor nulo ¥ ua ndiino, co-
_rregepondicnie 5 e una posicidn ncutré ¥ otra totalmentce in-
clirada del »lovo cscillante de 1o bowmba, pors veriar la ve-
locidad de'cgga motor independientenente en los niveleg de
baj° ¥ clevada V“LCCLd“u.

4. Control de dos velocidades segin las reivin
dicacicnes 2 6 3, en el gue los motores (38) estdn espacia~
dos con sué drboles de salida extendidos en direcciones»
opuestas sobre diferentes ejes, comD”epdlbnoo dicho vari-
llaje una conexidn de errastre (50), una nalanca acodzda
(47) horizontalnente articulada, estando articuladamente
consciado ua extreno de la conexidn de arvastre a dicho

nicmbro de contrel manusl (52) ¥ el olro a la citada palan-

&

(42) JOTlZOLualLeﬁte v presentando una proyeccidn (49) co-

nectada al otro extromo de la palanca acodaaa, de tal rane-

s
Peet iy
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e orodumea la rovacidén de la paleonca acodaca, gue conjun-

pente con el moviniento de encuiamiento por cursor ¥

ck.
©

via wroduce uvn novindonto de cocbio latoral longitulincl

b

. ¢citada palanca de control, actuando un necanisno de

2
(4]
=
[4h]

1.

resorte sohrecentrado (56) cobre Gicho nmienbro de control
nanval desviado respecto 2 gu eje do'arﬁioulécién DALL AN
vencr al referido niecbro s uno u ovro lado de wia posicidy
nedia, permitieﬁéo aiimismd tiewno al conductor nover el
nieubro de control entre 13; nosicloncs de bajo o elcvada
velecidad venciendo la fuorzma iimulsora del uecaniémo de
regsorse sobrecentrado.

75. " Control de dos velocidades sesfn lag rei-

vindicaciones 2 6 3, en ¢l que los movores hidrostdlicos

(382) estdn eswacizdos opuestuncnte cntre si, con el drbol
-Ge galida de cada uno de elles sobre un eje comﬁn, conegc-—

tando dicho varillaje el miombro de control nanwval ¥ la

palanca de control y comprendiendo una conexidn de arrastre|-

norizontal (5Ca), una palenca acodada (47a) é6391a23ble ei
un plano vertical, cestando articuladanente enlazada dichg
conexidn de arrastre por un'exﬁremo al miembro de control
manual (522) y por el extremo opuesto al extremo superior>
de dicha palanca acodada, extendiéndose la referida palan—
ca de conbrol en general lateralmente y presentando una
proyeccidn plana (44a) en un planoc Verticai-conectada al
extremo inferior de la palanca acodada, de tal nenera gue
el movimiénto longitudinal de ia cohexidn de arrastre cau-
se la rotacidn de la palanca acodada, que conjuntanente con
el nmoviniento de encu?amiento por cursor y gula produce un
novimicnto de cambio lateral y verticgl de dicha palanca de

control (42a), un necanismo de resorte sobrecentrado (562)
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concctado a la nalanca de contrel monval desviada resuceso
a su eje de articulacidn para nantener dicho niembro a wao
u otro 1ado de unz vosicidn nodia y oernitir ol nisoo biord

~poal conductor mover ¢l miembro de control entre las pnosi-

ciones de baja y elcvada velecidad vencienlo la fucrza ine-

1.

rad0.

(=

pulsori del neeanisno de resortc sobrocen
6. Control de dos velocidades scxin las rei-
-vindicaciones 2, 3, 4 & 5, en ¢l que la raanura estd incli-
nada a wenos de SO° respcc%b a wa linea trozada a través
de los »ivotes en exuieiios ovucstos (e la wolanca (o cane
bio, con dichos brazos de control de:los platos oscilantes
en la posicidn de nivel elevado. |
Te Coatrol ﬁe dos velocidades sezin la relvine-
dicacidn 6, con el iue el citade dn=sulo es de 55 a 50°.
—_— - 8.  Conirol de dos velocidades 0320n 1o reivin-

dicacidn 7, en el que el dnzulo dé le. renura cs de 35°
aproxinadarente.

9. Se reivindica por Gltimo como objeto sobre
el que ha de recaer la patente de invencidn que se sclici-
ta: CONTROL DE DOS VELOCIDADES PARA MOTORES HIDROSTATICOS
DOBLES.

Todo conforme queda descrito y reivindicado en
la present; memoria descriptiva que consta de dieciocho pa-
ginas mecanografiadas y dibujos adjuntos.

Madrid, 24 setiembre 1974
BERN ARDO UNGRIA
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