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El invento so refiere a mi procedimiento para hacer 
que 3.a orientación de una cuchara de una máquina Re obras pú­
blicas dependa de la rotación de la torreta de esta máquina, 
y se refiero igualmente a una máquina en la cual se aplica 
éste procedimiento.

Un trabajo de transferencia de materiales por me­
dio de una. máquina de manutención o de obras públicas consis­
te en tomar este material en un sitio y depositarlo en otro. 
Cuando este trabajo se hace utilizando una cachara, es preci­
so que ésta esté orientada de una ¡manera determinada de modo 
que el material sea recogido correctamente y de otra manera 
para que la descarga del material también sea correcta. En 
las máquinas conocidas, se realiza manualmente un reglaje de 
la orientación en cada uno de los puntos de carga y de des­
carga y en cada' operación. En particular es el caso del ca­
vado de una zanja: la cuchara debe presentarse siempre de 
la misma manera en la zanja para que pueda trabajar correc­
tamente, y encima del camión o de la vagoneta de evacuación 
del material la cuchara debe estar orientada en el sentido 
del eje de esta última para que el llenado sea satisfactorio. 
A menudo no es posible situar el camión o la vagoneta con 
un ángulo tal que la cuchara que esté orientada en el senti­
do de la operación de cavado y que se conserva durante la ro­
tación de la torreta, se sitúe adecuadamente con relación a 
dicho camión. Por tanto es preciso modificar la orientación 
de la cuchara a cada movimiento de la torreta. Esta opera­
ción constituye un inconveniente en los dispositivos conoci­
dos ya que da lugar a una. pérdida de tiempo y por tanto a una 
reducción del rendimiento general de la máquina.

El presente invento propone subsanar estos inconve-
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nientes haciendo, de manera sencilla, que la orientación de 
la ene liara dependa de la rotación de la derrota do nns MÍ/'
na do obras públicas de acnerdo con lo O!. 'lazaaiontos
tivos de Isa zonas de carga y de descarga y dol eje de rotación 
de la torreta de modo que encima de las sonas en cuestión la 
anchara se presente siempre con la misma orientación.

A este efecto, el invento se refiere a nn procedi­
miento de control automático que permite elegir tres direc­
ciones, siendo la primera determinada por la orientación 
deseada do la cuchara en la zona de carga, la segunda per la 
orientación deseada de la cuchara en la zona de descarga y
la tercera de nodo que pase por el eje de pivotamionto de la 
torrota. A continuación se mide el ángulo de rotación do la 
torreta a partir de esta tercera dirección para compararlo 
con el ángulo que forma con esta áltima. una recta que pasa 
por el punto de concurrencia de las dos primeras direcciones 
susodichas 'y por el eje de pivotruniento de la torreta. Ade­
más se determina el ángulo que la cuchara debe formar con 
relación al brazo para permanecer en una u otra de las prime­
ra y segunda direcciones deseadas; finalmente se mide el án­
gulo que dicha cuchara forma realmente con el brazo a fin de 
compararlo con el ángulo determinado susodicho que debe tonar 
con el fin de controlar, de acuerdo con los resultados de es­
ta comparación, la rotación de la cuchara con relación al 
brazo en el sentido que per-mi te que el ángulo real se confun­
da con el ángulo determinado.

En una primera variante de este procedimiento quo 
se aplica más particularmente a unas zonas de.carga y de des 
carga que se extienden respectivamente a lo largo de una di- 
reccibn, se determina el ángulo que debe formar la cuchara
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con relación, al brazo para permanecer en ana u. otra de las 
primera y segunda direcciones deseadas, efectuando la suma 
del ángulo de rotación de la torreta con uno u otro de los 
ángulos que forman respectivamente las primera y segunda di­
recciones con la tercera, de acuerdo con los resultados de 
la comparación del ángulo de rotación de la torreta con el 
ángulo formado-por la tercera dirección y la recta que pasa 
por el eje de rotación de la torreta y por el punto de con­
currencia de las dos primeras direcciones.

En una segunda variante de este procedimiento, 
que se aplica más particularmente en el caso de zonas de car­
ga y do descarga puntuales, se determina el ángulo deseado 
que debe formar la cuchara con el brazo eligiendo su valor 
por lo monos entre dos valores predeterminadps de manera re­
gulable, en función de los resultados de la comparación del 
ángulo de.rotación de la torreta con el ángulo formado por 
la tercera dirección y la recta que pasa por el eje de rota­
ción de la torreta y por el punto de concurrencia de las dos 
primeras direcciones. t

En esta segunda variante, se limita ventajosamente 
la rotación de la torreta en un sector limitado por los dos 
ángulos que forman el brazo y la tercera dirección én cues­
tión cuando la cuchara se sitúa en la vertical de las zonas 
de carga y de descarga.

Preferentemente, se elegirá la tercera dirección en 
cuestión en el sentido del eje general de la máquina.

El.invento tiene igualmente por objeto una máquina 
de obras públicas destinada en particular a realizar la trans 
ferencia de materiales desde una zona de carga que se extien­
de sensiblemente a lo largo de una primera dirección hasta una



zona de descarga que se extiendo sensiblemente a lo largo do 
ana segunda dirección, estando esta máquina constituida por 
un chasis, una torreta montada de manera giratoria en el cha- 
sis, un brazo articulado en dicha torreca y que lleva en su 
extremidad libro una cuchara montada en Ó1 de manera girato­
ria, unos medios que aseguran la rotación de la torreta con 
relación al chasis y unos medios que aseguran la rotación 
dd la cuchara con relación al brazo.

Según el invento, esta máquina incluye:
- un primer captador del ángulo de rotación de la 

rreta medido con relación a una tercera dirección elegida 
arbitrariamente en el plano de trabajo de la máquina y que 
pasa por el eje de rotación de la torreta, siendo dicho cap­

to

tador capaz do emitir.una señal,
- un primer elemento comparador de la señal con un 

valor ajustable predeterminado, que corresponde al valor del 
ángulo que'determina, con la tercera dirección en cuestión, 
la recta que pasa por el punto de concurrencia de las prime­
ra y segunda direcciones y por el eje de rotación de la to­
rreta, pndiendo dicho primer elemento emitir selectivamente 
dos señales en función de los resultados do la comparación,

- un selector cuyas entradas están unidas a dos 
fuentes de señales de valores ajustables preestablecidos, 
correspondiendo el primero de estos valoras al valor del án­
gulo fijo de orientación de la cuchara con relación al brazo 
que se desea obtener en la zona puntual de carga y correspon­
diendo el segundo de estos valores al valor del ángulo fijo 
de orientación de la cuchara con relación-al brazo, que se 
desea obtener en la zona puntual de descarga, emitiendo a su

* salida el selector la señal elegida entre estos dos valores



en, función del valor de la señal que recibe procedente del 
primer elemento comparador en cuestión,

- un segundo captador del ángulo de orientación de 
la cuchara con relación al brazo, capaz de emitir una señal 
proporcional al valor instantáneo de este ángulo,

- un segundo elemento comparador de la señal emiti­
da por el selector.mencionado más arriba y el segundo capta­
dor de ángulo, que emite a su salida una señal de control 
del órgano do arrastre en rotación de la cuchara con relación 
al brazo, en un sentido tal que las dos señales que compara 
tiendan a confundirse, - *

En una primera variante de este modo de realización, 
la máquina incluye un tercer elemento comparador de señal emi­
tida por el primer captador de ángulo, con des señales regu­
lables predeterminadas correspondientes a los valores mínimo 
y máximo d:el ángulo de rotación de la torreta, medido a par­
tir de la tercera dirección en cuestión, emitiendo a su sali­
da dicho tercer elemento comparador una señal de control o de 
parada de los medios de arrastre en rotación de la torreta 
en función de los resultados de la comparación.

En una segunda variante, adaptada en particular a 
unas zonas de carga y de descarga extensas, dicho selector 
está constituido por un calculador lógico cuyas entradas es­
tán unidas, por una parte a las salidas del primer elemento 
comparador en cuestión, y .por otra parte a dos señales ajus-' 
tables predeterminadas, correspondiendo la primera al valor 
del ángulo formado entre las primera y tercera direcciones, 
y el segundo al valor del ángulo formado.entre las segunda y 
tercera direcciones, operando dicho calculador una elección 
entre estas dos señales en función del valor de la señal emi­



tida por-el primer elemento comparador en cuestión y emitien­
do una señal de salida que corresponde a la suma de esta se­
ñal elegida con la señal recibida a partir del primer elemen­
to comparador en cuestión.

El invento se entenderá más claramente leyendo la 
siguiente descripción que se da en lo que sigue a titulo de 
ejemplo puramente indicativo y sin carácter limitativo, la 
cual permitirá ver además sus ventajas y características se­
cundarias.

So hará referencia a los dibujos adjuntos, en los
cuales: ' -

. - La figura 1 os un esquema en planta do una máqui­
na cuya cuchara está controlada automáticamente de acuerdo 
con el procedimiento del invento, en el caso de zonas de car­
ga y de descarga extensas;

- La figura 2 es un esquema, sinóptico de las dife­
rentes fases del procedimiento según el invento;

- La figura 3 os un esquema en planta de una máqui­
na cuya cuchara está controlada automáticamente segán el pro­
cedimiento del invento, en el caso de zonas de carga y de des 
carga puntuales;

- La ¡figura 4- es un esquema sinóptico de las dife­
rentes fases Reí procedimiento según el Invento en el caso 
de las zonas puntuales susodichas.

En la figura 1, se ha representado una máquina 
constituida por un chasis 1, una torreta 2 montada de manera 
giratoria alrededor de un eje 2a en el chasis 1, un brazo 3 
articulado en la torreta 2 y una cuchara 4 montada de muera 
giratoria en torno a un eje 4a en el brazo 3. Desde luego, 
dicho brazo puede ser telescópico o estar provisto de un ba-



lancin, La zona 5 simboliza la dirección de u.na zona áe carga 
y la recta 6 la dirección de ana zona de descarga. Puede ima­
ginarse por ejemplo que la zona 5 es el eje de una zanja que 
lia de ser cavada utilizando la cuchara 4, y que la recta. 6 
es el eje del camino de rodamiento de un tren de vagonetas 
de evacuación de los materiales de desecho. Por tanto, se 
ve que, cualquiera que sea el punto de trabajo elegido en la 
recta 5 y en la recta 6, es preciso que las orientaciones de 
la cuchara coincidan con la dirección 5 y con la dirección 6. 
La recta 7 simboliza una dirección cualquiera que pasa por el 
eje de rotación 2a de la torreta 2. Preferentemente, se ele­
girá una dirección idéntica, como en la figura, al eje gene­
ral de la máquina o del chasis 1. Las dos rectas 5 y 6 con­
curren en un punto 8. La recta 9 que pasa po.r este punto y 
el eje 2a, determina con la recta 7 un ángulo característico 
10. En efecto, cuando él brazo 3 se desplaza en este ángulo, 
la cuchara 4 se sitúa a la altura de la zona de carga 5, y 
cuando el brazo 3 se sale de los límites de este ángulo, la 
cuchara 4 se sitáa a la altura de la zona de descarga 6. Es 
evidente que si las rectas 5 y 6 fueran paralelas, la recta 
9 también sería paralela a ellas. ...

El ángulo de rotación 11 de la torreta se mide a 
partir de la recta 7 y está indicado por lia si es inferior 
al ángulo 10 y por 11b si es superior a este ángulo.

'La orientación de la cuchara está caracterizada por 
el ángulo 12 que forma con el brazo 3, y que lleva la refe­
rencia 12a en la zona de carga y la referencia 12b en la zona 
de descarga. Desde luego, este ángulo 12 es variable en fun­
ción del valor del ángulo 11. Si se llama 13 el ángulo que 
forman las dos rectas 5 y 7t y 14 el ángulo que forman las
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dos rectas 6 y 7, puede escribirse que el ángulo 12a es igual 
a la suma de los dos ángulos 13 y lia multiplicado por k voces 
180°, siendo k positivo o negativo, y que el ángulo 12b es
igual a la suma de los ángulos 14 y 11b multiplicada por k 
'L 10^0vbces 180 .

tic
que

30

Por tanto se ve que comparando el ángulo 11 con el 
ángulo 10, se determina cual de las dos igualdades anteriores 
lia de 'ser establecida para que la orientación de la cuchara 4 
dependa de la rotación de la torreta 2. De este modo se di­

ñe un dispositivo de control- automático de acuerdo con el 
so representa en la figura 2.

En esta figura, se ha indicado en 15 el órgano de 
arrastre giratorio de la torreta 2 y por 15a y 15b sus dispo­
sitivos de accionamiento hacia la izquierda y hacia la dere­
cha que están a disposición del operario. Un captador 16 
del valor del ángulo 11 está conectado a este órgano de arras 
tro y puede suministrar a su salida una señal proporcional 
al valor de este ángulo. Esta señal se compara en un primor 
elemento comparador 17, con la señal suministrada por un se­
lector ajustable 18, proporcional al ángulo medido o determina 
do 10. El elemento comparador 17 permite identificar en lia 
o 11b el valor del ángulo 11. Por tanto, la señal de salida 
del comparador 17 es.representativa del valor identificado 
del ángulo 11 y es emitida hacia la entrada adecuada de un 
calculador 19 que permite efectuar bien la suma del ángulo 
lia con el ángulo 13, o bien la suma del ángulo 11b con el 
ángulo 14. Estos ángulos 13 y 14 se introducen en el calcu­
lador 19 por medio de dos selectores 20 y 21. Ambos selecto­
res pueden ser ajustados por el operario de modo que propor­
cionen unas señales proporcionales a dichos ángulos 13 y 14
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medidos o determinados, que se aplican al calculador 19.
De acuerdo con el valor lia y 11b que el calculador 

1Í9 reciba a su entrada, emite a su salida una señal que co­
rresponde al ángulo 12a y 12b elaborado a partir de una u 
otra de las susodichas igualdades.
n Se obtiene asi una señal proporcional al ángulo de
orientación de la cuchara 4 con relación al brazo 3, que de- 
bej ser obtenido. Esta señal se introduce en un segundo ele­
mento comparador 22 que recibe también una señal emitida por
un captador de ángulo de rotación 23 conectado al órgano de 
arrastre giratorio 24 de la cuchara 4. Esta señal es repre­
sentativa del ángulo real 12r formado por la cuchara 4 con 
relación al brazo 3. El elemento comparador 22 efectúa la 
comparación de las dos' señales que recibe y emite, en fun­
ción de los resultados de esta última, una señal de mando 
del órgano 24 de arrastre de la cuchara 4, de tal manera que 
la orientación real de esta última 12r se confunda con el 
ángulo deseado 12a y 12b. Se observará que en esta figura 
las referencias entre paréntesis indican a que valores son 
proporcionales las diferentes señales emitidas por los dife­
rentes órganos descritos.

Gracias a este modo de control automático, se rea­
liza, el mantenimiento de la orientación de la cuchara 4 para­
lelamente a la dirección 5 o a la dirección 6. Cada ves que 
el operario coloque la cuchara encima de una de las zonas de 
carga o de descarga, la cuchara se encontrará en una posición 
óptima para realizar la operación necesaria. Se obtiene asi 
una reducción del tiempo necesario para la realización de 

. una transferencia de material y por consiguiente una mejora 
30 del rendimiento global de la máquina.
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La figura 3 representa ana máquina de obras públi­
cas que está cavando un foso 25y transfiriendo el material 
al volquete de un camión 26. En este tipo de trabajo, la zo­
na. de carga y la zona de descarga de la cuchara 4 están lo­
calizadas con precisión. En efecto son puntuales y orienta­
das en las direcciones representadas por las líneas 5 y 6 .

por consiguiente, es suficiente que la cuchara 4 

pueda tomar dos posiciones de orientación fijas con elación
al¡brazo 3) que corresponden respectivamente a los ángulos 
qud llevan las referencias 27 y 28 en la figura, y que por 
otra parte, la rotación de la torreta se limite al sector de 
ángulo determinado por los ángulos 28 y 29.

Este sistema de control automático está representa­
do de manora esquemática en la figura 4. En ósta se ven 
nuevamente algunos de los elementos descritos con relación a 
la figura 2 y que llevan las mismas referencias. En esta fi­
gura, el calculador ha sido sustituido por un selector 31 ac­
cionado por la señal de salida del comparador 17 el cual es 
oapaz de suministrar a su salida una señal representativa 
del valor del ángulo que se desea que la cuchara 4 forme con 
relación al brazo. Para suministrar esta señal, el selector
31 elige, en función de la señal emitida por 17, uno u otro 
de los valores de los ángulos 27 y 28 preestablecidos, que 
se introducen en ól por medio de órganos manuales de reglaje
32 y 33. A continuación, la señal de salida del selector 31 

es sometida al mismo tratamiento que el que realiza el calcu­
lador 19 de la figura 2, para determinar el reglaje de la 
orientación de la cuchara 4 actuando sobre su órgano de arras­
tre 24.

Se ve igualmente en esta figura que la señal emitida
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por el captador de ángulo 16 es introducida en un elemento 
comparador 34 del ángulo de rotación 11 de la torreta 2 con 
lqs dos valores limites 29 y 30 de este ángulo definidos en 
1̂ 3 figura 3< Estos dos valores limites se preestablecen por 
medio de órganos de reglaje manuales 35 y 36 cuyas salidas 

conectan a la entrada del comparador 34. El comparador 34 
emite a su salida una señal hacia el órgano 15 que controla 
la rotación de la torreta si el ángulo 11 está incluido entre 
los-, ángulos 29 y 30 o la parada de esta rotación si el ángulo 
11 es igual a uno u otro de los ángulos 29 y 30. las refe­
rencias .indicadas entre paréntesis a lo largo de las flechas 
de unión de los órganos representados en la figura 4 tienen
el mismo significado que las referencias indicadas entre pa­
réntesis en la figura 2. * .

Por tanto, se ve que este dispositivo de control 
automático permite que la cuchara 4 se sitúe siempre de la 
misma, manera frente ya al foso 25, ya al camión de transpor­
te de los desechos 26.

Las ventajas de esta variante de realización están 
igualmente relacionadas.con la ganancia de tiempo que se ob­
tiene a cada operación de transferencia, lo que da lugar a 
un incremento del rendimiento de la máquina. Finalmente, con 
una máquina equipada del dispositivo de control automático se 
gún el invento, se obtiene la seguridad que el trabajo se 
realizará limpiamente y sin dificultades.

El invento encuentra una aplicación interesante en 
la construcción de las máquinas para obras públicas.

El invento no se limita a la descripción que ante- 
. cede sino que por el contrario cubre, todas las variantes que 
podrían ser introducidas en él sin salirse de su marco ni de
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su espíritu.
En resumen: La Patente de Invención que se solici­

ta deberá recaer sobre las siguientes
REIVINDICACIONES

1.- Húquina de obras públicas destinada en parti­

cular a la transferencia de materiales desde una zona de car­
ga que se extiende sensiblemente a lo largo de una primera di­

rección (5)'hasta una zona do descarga que se extiende sensi­

blemente a lo largo de una segunda dirección (6), constituida 
por un chasis (1), una torreta (2) montada de manera giratoria 

en el chasis, un brazo (3) articulado en dicha torreta y que so­
porta en su extremidad libre una cuchara (4) montada en ól de 
manera giratoria, unos medios (1$) que permiten hacer girar 

la torreta (2) con relación al chasis (1) y unos medios (24) 

que permiten hacer girar la cuchara (4) con relación al brazo 

(3) de acuerdo con el procedimiento de la reivindicación 1, 

caracterizada porque incluye: -
- un primer ̂ captador (16) del Angulo de rotación de 

la torreta, medido con relación a una tercera dirección (7) 

elegida arbitrariamente en el plano de trabajo de la mquina,
y que pasa por el eje de rotación (2a) de la torreta, pudiendo 

dicho captador (16) emitir una señal,
- un primer elemento comparador (17) de esta señal 

con un valor regulable preestablecido, que corresponde al 

valor del ángulo (10) que determina, con la tercera dirección 

(7) subsodicha, la recta (9) que pasa por el punto de concu-

\
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rrencia (8 ) de las primera y segunda direcciones y por el 

eje de rotación (2a) de la torreta, siendo dicho primer ele­
mento comparador, capaz de emeitir selectivamente dos señales 
(lia, 11b) en función de los resultados de la comparación,

- un selector (31) cuyas entradas están unidas a . 
dos fuentes de señales de valores regulables preestablecidos, 
correspondiendo el primero de estos valores al valor del án­
gulo (27) fijo de orientación de la cuchara (4 ) con relación 
al brazo (3 ), que se desea obtener en la zona puntual de car­
ga, y correspondiendo el segundo al valor del ángulo fijo 
(28) de orientación de la cuchara con relación al brazo (3 ) 
que se desea obtener en la zona puntual de descarga, emitien­
do el selector, a su salida, la señal elegida entre estos dos 
valores, en función del valor de la señal que'recibe a partir 
del primer elemento comparador en cuestión,

- p.n segundo captador (2 3) del ángulo de orienta- - 
ción de la cuchara con relación al brazo, capaz de emitir una 
señal proporcional al valor instantáneo de este ángulo,

- un segundo elemento comparador (22) de la señal 
emitida por el selector en cuestión y el segundo captador de 
ángulo, que emite a su salida una señal de control del órgano 
(24) que determina la rotación de la cuchara con relación al 
brazo, en un sentido tal que las dos señales que compara tien­
dan a confundirse.

2.- Máquina de obras públicas segán la reivindica­
ción 3L, caracterizada porque incluye un tercer elemento com­
parador (34) de la señal emitida por el primer captador de 
ángulo (16) en cuestión con dos señales ajustables predetermi­
nadas que corresponden a los valores mínimo y máximo, (29 y 30)
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respectivamente, del ángulo de rotación de la torrcta medido 
a partir de la tercera dirección en cuestión, emitiendo dicho 
tercer- elemento comparador (34) a su salida una sedal de ac­
cionamiento o de parada de los medios (1 5) de accionamiento de 
la porreta, en función de los resultados de la comparación.

I 3.- Máquina de obras pábiloas segdn la reivindica­
ción 1, caracterizada porque, para zonas de carga y de des­
carga extensas, el seleetqr (31) en cuestión está constituido 
por un calculador lógico (19) cuyas entradas están conecta­
das, por una parte con las salidas del primer elemento compa­
rador (17), y por otra parte con dos sedales regulables pre­
establecidas, correspondiendo la primera al valor del ángulo 
(13) formado entre las primera y torcera direcciones, y co­
rrespondiendo la segunda al valor del ángulo (14) formado en­
tre las segunda y tercera direcciones, realizando dicho cal­
culador (19)^una elección entre estas dos señales en función 
del valor de la señal emitida por el primer elemento compa­
rador (17) en cuestión y emitiendo una señal de salida que 
corresponde a la suma de esta señal elegida con la señal re- . 
cibida desde el primer elemento comparador (17).

4.- Se reivindica por último como objeto sobre el
que ha do recaer la Patente de Invención que se solicita: 

MAQUINA DE OBRAS PUBLICAS DESTINADA EN PARTICULAR A LA TRANS­

FERENCIA DE MATERIALES.
Todo conforme queda descrito y reivindicado en la 

presente memoria descriptiva que consta de quince páginas me-
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