PATENTE et
DE
INVENCION

Poy "PERFRCCIORAMIENTOS EN DISPOSITIVOS BSCARIFICADORES" )
& favor de la firme italians GIMAC 9,p.A.s residente en 385,
Strada di Settimo, San Mauro Torinese, TURIN (Italia).

MEMORIA DESCRIPTIVA

Le presente invencién se refiere a dispositivos
escarificadores aplicados & tractores y & vehiculos simi -

lares.

, Como es sabido, un dispositivo escarificador

5. conocidOgcoﬁ:el nombre de "Ripper" consta de una estructu~
re. portente, adecuada para ser aplicada posteriormente al
tractor o al vehieculo similar, de un brazo oscilante de
forma de chapa perfilada, articnlado por uno de sus extre~
mos & la estructura portante y conectado por su otro extre

10. mo a una egtructura perfilada porta-herramientas en la
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cual ge aplica por lo menos una herramienta escarificadora
¥ por lo menos un maptinete hidréulico, que se extiende en-
tre la egtructura portante fija ¥y el brazo oscilante para
levantar a este Gltimo y por consiguiente la herramienta
escarificadora con respecto al suelo. _
Normalmente, los dispositivos escarificadores son
realizados en dos versiones, en una de las cnales, la lla-
mada de l-':f.’l.mczionza.mien.'l:o radial", la estructura porta~he -
rramientas estd conectada rigidamente al brazo oscilante,
por lo cual sigue las oscilaciones de dicho brazo cuando
éste es subido o bajados variando asi el 4dngulo de inei -
dencia entre la herramientas y el terreno. En la otra ver-
sjbén, llamada en cambio "de paraleldgramo", la estructura
porta-herramientas estd conectada a la estructura portante
fije por medio de dos brazos articulados distintos para
realizar una conexidén de paraleldgramo adecuade para per—
mitir que le herramienta escarificadora mantenga invariable
su inclinacidn con respecto al suelo, independientemente
de la inclinacidén de los brazos clevadores (ver acerca de
esto la patente inglesa nim., 976.0686). _ i
_ Pinelmente, se conoce (ver patente inglesa nim.
1.232.64#) un dispositive escarificador que consta ademés
de por lo menos un martinete hidréulicq, que se extiende
entre la estructura fije y el brazo oscilante, uno de cu~-
yos extremos ostd articulado con la estructura fija y en
cuyo otro extremo estd articulada una estructura perfilada
porta-herramientas, por lo menos un martinete hidrdulico,
adecuado para actuar gobre la estructura porta~herranientas

de modo a vaerier su inelinacidn con respecto al brazo osci
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Con este estructura ya conocida se obtiene el fun

cionamiento "de paraleldgramo” cuando la distancia entre
los fulecros situados entre los extremos opuestos del marti-
nete o de los martindies que dirigen la inclinacibn del
Ripper con respecto al brazo oscilante es igual e la dis -
tenela entre los fulcros que conecten el brazo oscilante a
lag estructurag fijas y respectivamente porta~herramientas.
Para faciliter la congecucién de esta condicidn
en el martincte o en los martinetes anteriormente menciona-
dog pucden ger apQrtados indices sofinlizadores.Accionando
entonces el mertinete o los mertinetes interpuestos entre
el brazo oceilante y la estructura fija, se puede subir o
bajar el ripper sin que éste varle su orientacibén esencial-
mente vertical. Esté también previsto el blogueo de los di-
chos martinetes y la variscidén de la inclinacidén del ripper
con regpecto al brazo oscilente, accionando el martinete o
los martinetes interpuestos entre lag esbructuras fijas y

respectivamente porta-herramientas.

Tedricemente son posibles otros modos de funciona
miento. Uno de éstos puede consistir on la bajada y en la )
subide del ripper con la distancia anteriormentec menciona-
da, distinta de la existente entre los fulecros opuestos del
brazo oscilante. Un tal modo de funcionamiento, que podria
ger llamado "de cuadrilétero articulado® ofreces sin embar-
go; un escaso interés préctico. Otro de los modos podria
consistir en un accionemiento simulténeo de los martinetes
de los dos grupos; obteniéndose, en suma, un funcionamiento

"radigl" con el ripper que no varia su inclinacidn con res-
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pecto al brazo oscilante, en tanto que este Gltimo varia
su posiecién con respecto & la estructura fija con el cual
dste estd articulado. Pero para este sistema de funciona -—
miento es indispensable accionar simulténeamente el marti-
nete o los martinetes que alteran la posicibn del brazo
oscilante y agquel o aquellos que varian la inclinacidn del
ripper con respecto a dicho brazo. Une maniobre correcta,
sin embargo, para obtener un funcionamiento similar, seria
sumamente dificil, por no decir imposible, Por esto la es-
tructura que se ponsidera ahora no es utilizada para el
funeionamiento "radial®.

Ia presente invencidn tienc por objeto eliminar
esta limitacidn de los dispositivos escarificadores del ti-
po anteriormente considerado, es decir; constando de adomés
de por lo menos un martinete hidrdulico de levantemiento,
extendiéndose enxre“ié estructura fija aplicable a un trac-
tor o & otro vehiculo y un brazo oscilante cuyo extremo eg-
t4 articulado con dicha estructura fije por una parte y en
cuyo otro exﬁreﬁo estd erticulade la estructura porta-he -
rremientas (xippers). por lo menos un martinete hidrdulico
de alcance, adecuado para actuar sobre la estructura ﬁorta—
herramientas de modo a variar la inclinacién de la misma
con respecto al brazo oscilante, y consigne este objetivo
disponiehdo el fulecro alrededor del cual gira el exiremo
del martingte o de los martinetes de alcance que dirigen
la inclinagién del ripper con respecto al brazo oscilante .
en la proximidad del fulcro que conecta dicho brazo con la
estructura fija y conectando los conductos que vienen a

parar & lasg cémaras de los distintos martinetes situados

.C
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en las partes opuestas de los pistones respectivos con un
distribuidor secundario con capacidad pars tres comunicacio
nes, la primera, con la cuel la cdmara de cada martinete
de alcance mis préxima al soporte fijo es conectada con la
cémara de un martinete elevador mds préxima & dicho soporte
fijo, la cémara opuesta de cada martinete de aleance y de
cada mertinete de levantamienmto estando conmectada a la ali-
mentacién de fluido a presidn y, respectivamentes a la deg-
carga o viceversa; una segunda con la cual las cédmaras si-
tuadas en lados opuestos del martinotc de alcance estén ais
ladas y una de las cdmaras del martincte de levantamiento
estéd conectada a la alimentacidn y la otra a la descarsas

o viceversas; y una tercera con la cual las cémaras situa -
des en los lados opuestos del martinete de levantamiento
eatén aisladas y una de las cédmarag del martinete de alcan~
ce estd conectada a la alimentacidn y la otrae & la descarga,
o viceversa; eligiéndose los diémetros do los martinetes de
modo a obtencr el funcionemiento en paraleldégramo con una
primera conmubtacidn.

Segﬁn una primera forma de actuacidn conveniente
de 1g invencidn, el extremo del martinete de alcance opucs—
to al que cstd conectado al soporte porta-herramientas estd
articulado on la estructura fija en la proximidad del ful-
ero gue conoota ?1 brazo oscilante a la dicha estructura.

éeg&n otra forma de actuacidn, el extremo del mar-
tinete de alcance opuesto 8l que estd conectado al soporte
vorta~herramientas estéd articulado en el brazo oscilante a
pooa distancla del fulero que conecta este brazo a la es -’

tructura fija,
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En cadae caso es posible obtener, con el mismo dis-
positivo, 1os tres modos de funcionemiecnto més requeridos
dentro de la pfactica, sin tener que efectuar maniobras de
mando complejas y que exijan una habilidad especial por par-
te de la persona adscrita al servicio del dispositivo,

Otras caracteristicas y ventajas de la invencidn
se verdn por la descripcidn dada a continuacidn, a titulo de
ejemplo, referida a dos formaes de actuacidén préctica, ilus—
trada en los planos adjuntoss, en los cuales

la figura 1 es mwna vista esguemdtics en elevacidn
de un dispositivo escarificador segin une primera forma de
aplicacién de la invencién, dispucste para el funcionamien-
to "en paraleldgramo" con la herramienta dispuesta vertical-—
mente; l‘ et

la figura 2 es una vista csquemdtica en planta de
la misme;

la figura 3 es una vigto similar a la de la figura
1, que ilustra el dispositivo preparado para el funcilonamien
to "radial®s R

;a figura 4 es una vista gimilar a la de las fi -
guras 1 ¥y 3 que ilustra el dispositivo preparado para la va-—
riacién de posicidn de la herramienta con respecto al suclo;

la figure 5 es una vigta esquemdtica lateral en
elevacién de un dispositivo escerificador segin otra forma
de aplioagién de la invenecidn, preparads para el funciona -
miento "en paraleldgramo";

la figura 6 es una vista esquemdtica de planta del
dispositivo segin la figura 5;

la figura 7 es una vista similar a la de la figura
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5, que ilustra el dispositivo preparado para el funciona -
miento "radial"; ¥

la figura § es una vista similar e la de lag fi -
gurag 5 ¥y &1 que llustra el dispositive preparado para la
variacién de posicibén de la herramienta con respecto al sue-
lo. )

En todas las figuras, los elcmentos correspondien—
tes entre si estén sefialados con los mismos nfimeros de refe-
rencia. T

Haciendo referencia a lag fijuras 1 y 2, en las
cuales estd ilustrada una primera forua de aplicacién de la
invencidn, con 1 se indica una estructura de soporte que esg
fijada a un traector o a un vehiculo similar, em correspon -
dencia con su respectivo extremo posterior. En la base de la
estructura 1 estéd articulado, por medio de pernos horizonta-
les 2y coaxiales entre si, un brazo oscilante 3 que en el
ejeuplo ilustrado esté constituldo por una planche perfilada
en cuyo evtremo libre estd articulada, por medio de pernos
horizontales 4, una esgtructura porte~herramientas 5, adecua~
de para sostener una o varias herramicntas escarificadoras
(rippers) 6y que son conectados de modo ya conocido & dicha
estructura,

En el extremo superior de la estructura portante
1 estén conectados, por medio de pernos horigzontales % gl
tuados encima de los pernos 2, un par de martinetes o cilin
dros de presién de fluido idénticos de leventamiento 8 y ‘
el véstago 9 de cada uno de estos mariinetes,fijado a wn
pistén (no representado) deslizable dentro del mismo marti-

nete y conectado, por medio de un perno 10, al brazo oscl -
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lante 3 en la proximidad del extremo de este Gltimo opuesto
al perno 2, El brazo oscilante 3 lleva, en correspondencia
con su extremo articulado en la estructura 1, un par de so~
portes cortos 3a en los cuales estd articulado, mediante un
perno 11, situado a poca distancia del perno 2, un mariine-
te o cilindro hid?éulico de alcance 12, igual al martinete
8, cuyo vistago 13, fijado también a un pistén (no ilusira-
do) deslizéndose en el martinete mencionado, estd articulado
mediante un perno 1l4,en la parte superior de la estructura
porta-~-herramientas 5,

Oon Ay By, C, D se indican las tuberias que conec-
tan los martinetes délevantamiento 8 y los martinetes de
alcance 12 con un distribuidor hidrdulico 15, del cual en ol
planc se indican en las casillas 8, b ¥ ¢ las tres commuta-
clones posibles que se pueden obtener accionando un mando
(no ilustrado), E1 distribuidor 15 esté conectado por dos
tuberiag D y E a un distribuidor principal 16 que se comuni-
ca con la salida de una bomba de asceite 17 y con el depdsito
18 por medio de un tubo de descargn 19, También este distri~
buidor principal 15 es sus%eptible de tres conmutaciones
digtintas, indicadas en las casillas d, ¢ ¥ £, gue son obbe~
nidas accionando el mendo correspondiente (no ilustrado) pa-
re los fines que se harén qVidentes por la descripeibn que
sigue, Ia conmutacién e coﬁ}esponde de todos modos a la ine
terrupeidn de la comunicaci%n.entre los dos distribuidores
vy a la puesta de la bomba hacia la descargh.

Ia conmutacién del distribuidor 15, indicada en
la casilla a y la conmutacidn simulténea del distribuidor

principal 16 indicada en la casllla d permiten conectar en

t
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¢bscada cada uno de los martinetes de levantamiento 8 con el
aleance 12 adyacente al mismo. o
De hecho, con esta conmutacién, la tuberia A que
se dirige“a la cédmara posterior de cada martinete de levan-
tamiento 8 situada entre el extremo de este Glitimo articula-
do en el perno 7 ¥y el pistén respeétivo, as conectada direc-
tamente a una tuberia C que se dirige a la cémars posterior
del martinete de aleance 12, gituada entre el extremo de
este martinete articulado en 11 al soportc 3a y el pistdén
reapectivos por lo cuail-en la fase de levantamiento el flui-
do que se descarg? de lqbémara posterior de cade martinete
de levantemiento § va a alimentar la cémara posterior del
martinetc de alcance correspondienpe 12. Ya que con las con-
nmutaciones de los distribuidores 15 y 16 ilustradas en la
figura 1, la tuberia B resulta conectada a la salida de la
bomba 17 y la tuberia D resultae conectada a la descarge, el
acelte & presidn afluye & la cdmera anterior de los martine-
tes 8 sltuados entre los pilstones respectivos y los extremos
de los martinetes mismos, de los cuales sobresalen los vés~
tagos 9 y simulténeamente se descargn de las cdmaras ante -
riores de los martinetes de alecance 12, situadas entre los
p istones respectivos y los extremos de dichos martinetes de
los cuales sobresalen los vistagos 13. De ello sigue el le=-
vantamnionto del braszo 3, durante el cual se tiene una varia-
eién continua de la inclinacién de 1l horremiente escarifi -
cadoras con respecto al brezo 3s que ec compensade por }a
variacién de la inclinacidn del brazo de leventamiento 3,
por 1o cual en definitiva la herramienta escarificadora 6

mantiene, durante su paso de la posicidn ilustrada en la fi-
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gure 1 con trazos continpos a la posicién ilustrada por 1i-
neas discontinuas, sustancialmente sin variacidén su posicidn
con raespecto al terreno. lo que significa que el dispositi-

vo se oconduce como aquellos de funcionamiento "en paraleld~

gramo". Con las distancias entre los distintos fuleros ilug

tradas en los planos, la variacidén de posicién con respecto

al terreno no es superior de hecho a 1/22.

Para obtener el descenso del brazo 3 y de la he -~
rramienta 6 ﬁasta connutar el digtribuidor 16 de modo que
las conexionss;asumag“}a marcha indicada en la casilla f.

Lo anteriormente expuesto se realiza esencialmente
gi la herramienta estd dispuesta verticalmente, como se
ilustra en la figura 1. Si en cambio, la herramienta 6 estd
gensiblemente inelinada con respecto a la vertical, las dis-
tancias entre las distintas articulaciones cambian de tal
modo que ésta se comporte como un cuadrildtero articulado y
la inclinacién de la herramiente varia continuamente durante
el levantamiogto v el descenso.

En cambio, si se inactivan los martinetes o cilin
dros de alcance 12 conectendo entre sus cdmares respectivas
anteriores y posteriores finicamente los cilindros de levan-
tamiento 8 (ver figura 3), el comportamiento del dispositi-
vo es igual a los realizados en la versidn "radial", en los
cuales seo @antiene constante el dngulo formado entre el bra-
zo de levantamiento 3 y la herramienta escarificadora 6.

Aegiopando solamente los cilindros de alecance 12
(ver figure 4) se obtiene finalmente una variacién de posi-
cién de la herramienta 6 oon respecto al brazo 3 ¥y éon res-

pecto al suelosy cosa que puede ser requerida pars determina-

*
]
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das utilizaclones, Para el levantamiento, parc y descenso
deben efectuarse naturalmente las conmutaclones del distri-
buidor 16 indicadas en las respectivas casillas d, e ¥ f.

En lag figuras 5 a 8 estd ilustrada una segunda
forme de aplicacidén de la invencidn que se distingue de la
primera pqrhel hecho que los cilindros de alcance 12, en vez
de estar conectados al brazo de levantamiento 3, estdn co -
nectados por medio de permos 20 a la egtructura portante fi-
ja 1 aplicada en la parte posterior del tractdr, situados
8 poce distancia del perno 2. Con esta solucidén, el funcio-
namiento "en paraleldgramo” permaencce sin variacidn, en tan~
to que on ol funcionamisnto de la yersién "radial" (ver fi-
gura T) el brazo de levantemiento 3 y el martinete o cilin-
dro de alcance 12 giran ventajosemcnte alrededor de un cen-
tro momenténeamente ideal 21, situado en posicién anterior
con respecto & la estructura portanie 1 que se desplaza en
el espacio. En este cago se tiene una variacidén del 4ngulo
formado entre el brazo 3 y la herramienta (ripper) 6, total-
mente insignificante para todos los efectos précticos.

En log ejemplos ilustradcs, para obtener los mo -
dos de funcionasmiento descritos, han sido adoptados los si~
guientes proqedimientos. En el cago de aplicacidn segin lgs
figuras 1 a 45 una vez establecida lalgeometria del ripper
¥ el éngulo de amplitud mdximo Cx' del brazo 3, y por con-
siguiente tamb;én el éngulo//3 (ver la figura 1) en el cual
la estructura 5 debe girar para mantcnorse paralela a si
misma, QQ{::Ag), se determinen el didmetro interior D del
cilindro de alcance 12 y la carrera C del pistén respgotivo'

pare oblener la rotecién requerida de la estructura 5. EL
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volumen de acelte que el cilindro 12 debe recibir del e¢ilin
dro de levantamiento 8 durante la rotacidén del brazo 3 en

2
;7{ se calcula por la repacidn V = 4‘ D . C. Por con -

siguiente, el didmetro interior Dy del eilihdro 8 y la ca -
rrera Cq del pistén respectivo debordn satisfzcer la rela -

cidn V = lQQﬁ{ D

. Cy. En el cago de la variante segin
lag figuras 5 & 8, una vez establecida la geometria del
ripper en 1aé ﬁbsicibnes extremas (ver figura 5) y el did-
metro interior Dy del cilindro 8, aei como la carrera ¢y
del pistdén respectivo, se calecula 1a~;ongitud ninime I del

eilindro 12, eéscogiendo su didmetro interior D.. Se tondré

1
- (D')2 L o .
de hecho L . = + I (dimonsiones para la cons .
mirmn (Dl)2 -—
truceidn). Ta longitud méxima del cilindro mismo I max = 2,
142
(D ) S
(D)2 -

Se trazan por consiguicnte un arco de radio L min.
con el centro sobre el eje del fulcro 14 cuando este Gltimo
se encuentra en la posicién baja extrema (ver figura 5) y un
arco de radio I max con el centro sobre ¢l eje del fulcro
14 cuando este Gltimo se encuentra en la posicién alta ex -
trema, Ia intersecccidén de estos arooé define l1a posicién
del fulecro 2Q.sobre el sopérte 1. Ia desviacidén del parale-—
lismo en el ripper no supeia 1/22 al pasar de una posicién
extreme a la otra.

Naturalmente, permeneciendo firme el principio de
la invencidn, la forma de aplicacibén y los detalles de consg
truccién podrdn ser variados ampliamente, con respecto a N

cuanto he sido descrito e ilustrado, sin por esto salirse
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del marco de la presente invencidn definida por las reivin-
dicaciones adjuntas.
REIVINDICACIONES

Degorito el objeto del presente invento se decla~-
ren nuevas y de propia invencidn lag siguientes reivindica-
ciones con prioridad de la solic;tud de patente italiana n¢
687178 A{%4 del 6 de junio de 1974.

1.—Perfecgionamientos en_dispositivos escarificadores
aplicables & tractores y & vehiculos similares, del tipo
que consten, ademis de por lo menos un martinete de presidn
de fluido (hidréulico) de leventamiento extendiéndose entre
ls, extructura fija aplicable a un tractor u otro vehiculo ¥y
un brazo ogeilante, uno de cuyos extremos estd articulado
con dicha estructura %ija y en cuyo otro extremo estd articu
lade la ostructura porte-herremientas (rippers), por lo me-
noes de un martinete hidrdulico de alcance adecuado para ac-
tuar sobre la egtructure porta~herramientas de modo a va -
riar su inclinecion con respecto al brazo oseilante, carac-
terizados por el hecho que el fulecro alrededor del cual gi-
ra el extremo del martinete o de los martinetes de alecance
que controlan la inclinacidén del ripper con respecto al bra-
z0 oscilante ostd dispuesto en la proximidad del fulcro que
conecta dicho brazo & la estructura fija y que los conduc—~
tos que sc dirigen a las camaras do los distintos martine-
tes, situadas on las partes opuestas de los pistones respee-
tivos estén concctados con un distribuidor secundario con
capacided para tres conmutacioness la primera por medio dc
la cual la cémara de cada martinetc do alcance més préximai

al soporte fijo estd conectada con la clmara de un martine-
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te fijo, estando conectada la cémara opueste de cada marti-
nete de alcance y de cada mariinete de levantamiento a la
alimentaoién de fluido a presidn y, respectivamente a la
descarge o viceversa; una segunde con la cual las cémaras
situadas en lados opuestos del martinete de alcance esténm

aigladas y una de las cémaras del martinete de levantamien

to estd conectads d°Ya alimentaciin y la otra a la descaréa,

o viceversa, y uns torcera con la cusl las cémaras situz ~
das en lados opucstos del martincie de levanbamiento son
eisladas y una de las cémaras del martinete de alcance es-
t4 conectada a la alimentacidén y la otra & la descargas o
viceversa; eligiéndose los didmetros de los martinetes do
modo & obtencr ¢l funcionemiento en paraleldgramo con la
primera conmutacién.

2.~ Perfeccionamientos scgln la reivindicacidn
1, caracterizados por el hecho gque el oxtremo del martine-
te de alcance opuesto 2l que estd conectado con el soporte
porta~herramientaes estd articulado en el brazo oscilante
a poca distoncia del fulero que conecta dicho brazo con la
estructura fija.

3.~ Perfeccionamientos segln la reivindicacién
1, caracterizados por el hecho que el oxtremo del martine-
te de alcance opuesto al extremo conectado con el soporte
porta—heframiontas estd articulado en la estructura fije a
proximidadlgel fulero que conecta la mencionada estructura
con el brazo oscilante. _

4.~ Perfeccionamientos en digpositivos escari-
ficadores.

Segin se deseribe y reivindica en la presente

AN
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memoria descripgive gque consba de 15 hojas foliadas escri-
tas por una sole cara, acompafiadas de los dibujos corres -
pondientes.

Madrid,

1975

D. 8,
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