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La presente invencifn tiene por objeto un aparato paras
1la recogida de ﬁateriales a granel en un Ares de almacena-
miento, el cual comporta un elemento tomador provisto de
un érgano de toma, tal como una rueda de cangilones, y un
¢lemento de enlace que sirve psra transferir los materiaw
les recogidos a un transportador de evacuacifn; estando sg
portado el elemento tomador, cerca del Srgano de toma, poy
unas ruedas motrices y directrices y, en su otro extremo,
por el elemento de enlace sobre el que esth articulado de
manera gue puede pivotar alrededor de un eje vertical.

El fin de la presente invencién es la simplificacidn :1

la estructura de los aparatos de eate tipo con vistas a
ducir el precio de coste. |

Conforme & una caracterfistica de la ihvencién, el apara
to esth soportado solamente por cuatro ruedas: dos motrie-
ces y directrices, que soportan el elemento tomador cerca
del 8rganc de toma y dispuestas a uno y otro lado del eje
longitudinal de este elemento, y dos ruedas que soportan «
el elemento de enlace y cuyos ejes son fijos y pzralelos -
al eJe longitudinal de dicho elemento, estando situada ung
de estas Gltimas ruedas sobre el eje de articulacién de o
los elementos mientras que l2 otra rueda estf situada en =
la otra extremidad del elemento de enlace y e¢s motriz, ¥ =
estando concebida la articulacién entre el elemento toma-—-
dor y el elemento de enlace para poder absorber los esfqu
zos verticales y horizontales.

De preferencin, el elemento tomador reposa sobre el ecle
mento de enlace por medio de una corona de bolas o de ro—
dillos, ¥y un conducto situadeo en el interior de esta coro-
na pernite transferir los materiales recogidos desde el =

transportador solidario del elemento tomador hasta el -
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trangportador solldario del elemento de enlace.

B

Conforme a otra caracterfstica de la invencién, cada {
rueda rotriz y directriz puede pivotar alrededor de un eJT

vertical situado fuera del centro de la superficie de apos

yo de la rueda sobre el suelo y un sistema de bloqueo pexd

mite mantener selectivamente el eje de cada rueda en tres

posiciones fijas con respecto al chfisis del elemento tonma-
dor, convergiendo los ejes de las dos ruedas motrices sobje
el eje de articulacifn de los dos elementos en una de estas
posicionea y a un lado y al otro de este eje en las otras

dos posiciones,

El sistema de blogueo est& constitufde ventajosamente

por un gato hidrfulico de doble efecto y un distribuisor .

v

que controla la alimentacién de las clmaras del gato. El -
distribuidor puede ser manejado manualmente por un opera~+

dor; también puede ser msndado automfticamente por unos Qg

ganos que detectan las posiciones angulares relstivas de -

los dos elementos y la orientacibn de las ruedas directris
ces con respecto al chéisis del elemento tomador.
Egte montaje de lus ruedas motrices y directrices perq#

ten que mesn orientadas utilizando fnicamente los motores

que las hacen rodar, sin que sez necesario prever los pot
tes servomotores que se utilizam en los aparatos conocid:j
En un modo preferido de realizacidng las ruedas motri-d
ces Yy directrices estin montsdas en los extremos de brazos
dispuestos transversalmente al eje longitudinal del elemen
to tomador y articulados sobre el chfisis de este fltimo, <
alrededor de rjes horizontales, eastando relacionsdos dichds
brazos con ol chfisis por medio de gates que permiten modi-

ficar las posiciones relativas de las ruedas y del chésis.

Un sistema de regulacifn que comporta un detector de niv31
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o de horizontalidad y que controla la alimentacién de los

lgatos puede ser utilizado para mentener el &rgano de toma

a una altura constante por encima del frea de almacenamien
to a pesar de las irregularidades del suelo sobre el que =
rueda el apsrato,

La siguiente descripeifn esté referida a los adjuntos =

dibujos en los que, a tftulo de ejemplo no limitativo, se
uestra un modo de realizacifm de la iunvencidén, y sobre lor
cuales:

La fig. 1B, es une vista en alzado de un aparato de re-

Eﬁgida realizado de acuerdo con la invencién y estando ali

eados los elementos tomador y de enlage,
la fig. 28, es unz vista segflin la flecha “a" de la fig,
1%, mostrando el montaje de las ruedas motrices y direetri

ces del elemento tomador, habiéndose representado una sola

rueda sobre esta figura y siendo la otra simétrica con res;
pecto a un plano vertical paralelo al eje de la flaha,
La fig. 32, es una vista segln el eje 3=3 de la fig. 28

Les figs. 4% a 122 gon esquemas que ilustren el funciona

jmiento del aparato.
El aparato que se representa en los dibujos esth forma-

|do de dos elementos unidos por una articulacifén de eje ver

tical: un elemento tomador que comporta una rueda excavados

ra que sirve pura recoger la materia y un trangportador ait'n

mentado por dicha rueda, y un elemento de enlace gue comp

de un transportador alimentado por el elemento tomader y

que, & su vez, alimenta a un transportador de evacuacidn

que discurre a lo largo del parque de almacenamiento,

El elemento tomador estd constituf{do por una flecha =10

L]

que lleva en uno de sus extremos una rueda de cangilones

=l2=~ y & lo largo de la cusl discurre un transportador de -
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banda sin-fin ~l4., Esta flecha esth soportada, cerca de =
la rueda =12-, por dos ruedas neumfticas motrices y direc-
trices «16~ y, en su otro extreme, por el chfsis del elg=-
mento de enlace.

La flecha ~l0- comporta en su extreme superior uns 8g=-
tructura saulsr -18-, con eje vertical, que reppsa sobre -
otra estructura anular coaxial «20« que se eleva desde el
chésis del elemento de enlace, con intermedio de una coroe
na de bolas o de rodillos «22- de gran diémetro, capaz de
transmitir de un elemento al otro los esfuerzos paralelos
¥ perpendiculares al eje de articulacidn Y~Y,

E) chfisis del elemento de enlace estd constitufdo por -
una vige que apoya sus extremos scbre dos ruedas neumftiee
|cas =24~26~ cuyos ejes son fijos y paralelos al eje longie
tudinal de la viga. La rueda =24-, situada sobre cl eje de]

rodaniento -22-, 68 loca; sin embargo, un sistema de freno

ermite bloquearla en rotacifn. La rueda -26~ es motriz; -
1la es movida por un motor eléctrico o hidréulico indivi-
uale. Ll desplagamiento de la rueda =24 § =26~ puede ser

ado por ejemplo mediante un carril longitudinal previse
o sobre el parque de¢ almacenamiento,

El elemento de enlace llev: un trensportaedor de banda =
inegin «26~, que es alimentado por el transportador =li=
través de un conducto =20- dispuesto en el interior de -
s estructuras anulares =18« y «20= y de la corons =22e;
su vez, el transportador ~28~ aliments s un transporti——
or de evacuscibn =30~ que discurre & lo largo del parque
e almacenaniento.

tegln se ve en las figs. 28 y 38, cada rueds -16- esth

tada en el extremo de un braso ~32- articulade sobre la
lecha ~10- alrededor de un eje horizontal, La rueda va -
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hirectumente nmontada sobre un grupo motor =34~ scbre el -~
shrter del cual estd fijado un perno vertical =36~ cuyo =

je X~X estf situado desplazado de la rueda y va montado -
n giro en un cubo solidario del brago -32-. Un gato de do
hle efecto =28« relacionsa el chrter del motor «Z4- con el
brago -32- y permite ordenar el pivotauiento de la rueda =~
ededor del eje del perno -36-, para orientarla en la di
[i:ci6n deseuda y mantener la orientacifn elegida.
Cada brazo -32- estf unido ademfs a la flecha ~10« por
m gato =40- situado encima de la rueda =1€~ respectiva =
cuando ella estd orientada perpendicularmente sl eje de la

lecha, seglin se representa en la fig. 32; estos gatos per
ten modificar la altura de la flecha y, por consecuencia,
de la rueda ~l2- con respecto al suelo.
Los gatos =38~ son alimentados a través de distribuido-|
eg8 que permiten mantener las ruedas en tres particulares
[;aicionea: una primera posicidn en la que los ejes de las
dos ruedas -16- convergen sobre el eje de articulacifa Y-Y

ctras dos posiciones en las que losg ejes de las ruedas =

=16~ convergen sobre dos puntos situados respectivamente a
zquierda y a derecha del eje de rotgcién del elemento to-
drp

las ruedas -16=- pueden también ser orientadas de tal ma
ere que su eje sea perpendicular a la flecha «)O=,

Los distribuidores que controlan los gatos =-38- son man
sdos, de una perte, por unos rganos que van dispuestos =
obre la flecha =10~ y que detectan las posiciones relatie
as en orientacifn de los elementos tomador y de enlace y,
& otra parte, por unos Srganos situados sobre los gatos =
38= y que detectan las posiciones relativas de las ruedes
16~ y de la flecha. Estos Srganos pueden estar constituf-




e

ldos por unos interruptores ordenados por unos tirantes.
El funcionamiento del aparato serf explicado con refg-~-
rencia a los esquensg de las figs. 4« a 128: el elemento -
tomador es movido sn girp slrededor del eje I-Y, altsrnatiya
160 mente en un sentido y en el otro, por medio de las ruedas
motrices =16= cuyo sentido de rotacibn es invertide perié-
dicamente por medio de los &rganos que detectan la posie—-
cidn angular del elemento tomador con respecte al elemento
de enlace. Ia rueda =24~ ge desplaza a lo largo del eje =
165 longitudinal del pasrque de almacenamiento.
& £fn de obtener un caudel sensiblenmente constante, la
velocidad de rotacién del elemento tomador es variable pa-
ra unos fngups de orlentacién comprendidos entre Ay AB -
(rig. 128), constante para los fngulos comprendidos entre
170 AE ¥ A, ¥y de nuevo variable para los fngulos comprendidos
entre 4, ¥y Ag; siendo A; ¥y 4 los fngulos extremos de oriep
tacifn del elementc tomedor.
Sobre la fig. 48, el aparato pivota sobre el eje Y=Y en/

el sentido de los fngulos crecientes. Durante esta fase, =

175 el eje Y=Y esth mantenido fijo por blogueo de la rueds -zﬂ
¥ la rueda 26w 8B desplazada en una medida igual al avane
ce longitudinal del sparato en cada pasada.
Sobre la fig. 5%, el aparato se encuentrea en una de sus|
posiciones extremas (A ) ¥ el brgano de deteccidn de la po
180 sicién sngular del elemento tomador comanda los distribui-
dores que ponen en comunicacién las dos chmaras de los ga~
tos «38- para permitir que las ruedas ~16= se¢ orienten li-
bremente. Estando las ruedas movides siempre por sue moto=
|res en ¢l sentide correspondiente 2 los fngulos crecianteﬂ
185 de orientacibn, tienden a pivotar slrededor de su eje X=X
en el sentido indicade por las flechag, Cumndo los ejes —-
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| tusdo a la derecha del eje Y=Y, los distribuldores mandaee

de rotacifn de las ruedas convergen sobre un eje "C" giwe

dos por los Srganos de deteceidn de las vosiciones relati-
vas de las ruedas y de la flecha aislan & las dos cémaras
de los gatos y bloguean los ejes de las ruedas en esta po-
sicién,

El sentido de rotacifn de las ruedas es entonces inver
tido y el elemento tomador se mueve en sentido inverso, en
el sentide de los #&ngulos decrecientes (fig. 62). Y dado -
que las ruedas =-16- se desplazan sobre un arco de circule
que no estf centrado sobre el eje de srticulacién Y=Y, el
olemento tomador asvanza hacia la pila de material durante
este perfodo y arrastra en su desplazamiento & la rueda <
=2h- que ha sido desblequeada previamente.

Cuando el elemento tomedor aleanza una posicién angulas
predeterminada (AS5) correspondiente a un avance dado del 4
aparato, los Srgonos de deteceifn de la posicién angulsr 4
relative a los dos elementos comandan a los distribuidores
que ponen de nuevo & las dos cémaras de los gatos =38~ en
comunicacidn respectiva. Las ruedes =16~ que estén siemprg
en movimiento, pivotan entonces alrededor de los ejes XwX

en el sentido de las flechas (fig. 72) hasta que sus ejes

de rotecifn convergen sobre el eje Y=Y, Los ejes de las 4
ruedas son entonces bloqueados em esta posicifn y la rotas
cifn del elemento tomador se efectiia alrededor del eje Y-Y
hasta que 81 alcanza la otra posiciln angular extrema A
Durante este perfodo, la rueda -26- es desplazada en una
distancia igual al avance del aparato, (fig. 82).

Cusndo el elemento tomador alesnza ls posicién Ay4 los

gatos -%8- son de nuevo desbloqueados y las ruedas «16- p

votan alrededor de su eje X-X en el sentido de las flecha
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de la fig. 9%, Los ejes de dichus ruedas son bloqueados de
nuevo por medio de log gatos -38- cusndo son convergentes
sgobre un eje "D" situndo a la izquierda del sje I~Y,

Las medas gon entonces novidas en sentido inversc y el
blemento tomador empieza a woverse en sentido ocuvntrario; -
sta rotacifn provoca un avance simultfneo del elemento tona
dor que arrastra a la rueds -~2&~ mientras que la rueda ~26<
ermanece fija (fig. 10a),

Cuando el elemento tomador alecanza la posicidn Apy loa

gatos =38« pon desbloqueados ¥y lae ruedas pivotan en el -
sentido de las flechas de la fig- 112, hasta que sus ejes
de rotacifn convergen de nuevo sobre el =2je Y=~Y; entonces
son bloquamdos los gatos =38~ y el elemento tomador enpren
ie su rotac;6n alrededor del eje Y=Y.

La ruede 26~ se desplaza sobre el borde del parque, =
fuera del Area dé almacenamiento, y su eje permanece a una
altura constante por encima del suelo. For el contrario,
les ruedas ~16= y ~24= se desplazan sobre el &rea de alma-
penaniento cuysa superficie estd recubierta por una capa de
materiales que no han podido ser recogidos por la ryeda y
uyo perfil es muy irregular; la alturs de estas ruedas poy

encima del suelo y, consecusntemente, la de la flecha =10

A4

prfen por tante durante el funcionamiento del aparato. Poj
2110 & necesaric mantener la rueda de cangilones =12- a ung
rltura constante por encima del suelo para dejsr una capa <4
de naterinles de espésor ninimo sobre el 4rea de almacensa-
1lento. Para sllo.y con ayuda de los grtos ~40-, un dispo-
aitivo regula automhticamente la posicién relativa de la -
lecha =10~ y de las ruedas =16-, de forma que la rueda de

sangilones -12«~ se mantenga a une altura sensiblemente coQ%

ante por encima del suelo a pesar de la irregularidad de -
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la superficie sobre la que ruedan lag ruedas =l6e y «2i-
Este digpositivo comporta dos inclinfmetros =tle y =42+

situados el uno gobre la flecha =10« ¥y el otrec sobre el

chfsis «l3~ del elemento de enlace. Estos inclinbmetroes
envisn a un regulador -44— dos sefales analégicas (tensio.

nes el&ctricas) proporcionales a las inclinaciones de loa

«lefsentos sobre los que estin situsdos. En el regulador

=i, egtas dog sefinles son combinadas para producir una -

sefinl resultante proporcionsl a la separscifn entre la po
sicifn real, en altura, de la rueda y su posicifn 6ptima.

Cuando esta separacifn supera & un valor predeteruinado, -

el regulador ~44- ordena s un distribuidor ~45- que CORw=d

trola la alimentacién de los gatog =40, para subir o baw

Jar (segfin el sentido de esta separacifn) la flecha =10= ¥y
por oonsecuencis, la rueda de cangilones -12-; la alimont*
cibn de los gatos ~40=- es cortada cuando la separaciln ha
sido enulada.
O T A

TN RESUMEN: La Fatente de Invencifn que, por veinte <
afios, se solicita pars tedo el territorio nscional, con <«
rrioridad de la patente francesa nfm. 75/33.622, de fecha
4 de noviembre de 1,975, ha de recaer sobre las siguientesg
reivindicaciones:

14, "APARATC PARL La RECCCIDA DE MATERTALES A GRANEL o
EN UN AREA BE AIMACENAMIENTC", comportando un elemento to«
madox provisto de un 8rgano de toma, y un elemento de enw
lace, cnal elemento tomador estd soportado, cerca del Srga
no de tome, por unas ruedas motrices y directrices, y en =
su otro extremo, por el elemento de enlace sobre el que eg
t4 articulado de manara que puede pivotar alrededor de un

eje vertical, caracterizade porque estd soportado solamers
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# por cuatro ruedas: dos rucdes motrices y directrices =

que soportan el elenento tomedor cercs del Srgano de toma

gue van dispuestas o un lsdo y Al otro dal eje longitudi
a2l de este elemento, y dza ruedss que goportan al elemone
jo de enlace y cuyos ejes son fijos y paralelos al eje lon
fitudinal del dicho elemento, estando situada una de estas
edas sobre el eje de articulacidén de los elementos mienw
prap que la otra rueda es mobtriz y vo situada en el otro =
¢tremo del elemento de enlace, estando concebida la artie
fulacibn entre los dos elementos para nbeorber los esfuer~
tos verticales vy horizontalen.

| 28, "APARAMO FARA LA RECOGIDA DE MATERIALES A GRANEL w
UN AREA DE ALMACENAMIENTC", segln la reivindicacibén 12,
aracterizado porque el elemento tomedor, en su extremo ad
noente al eje de articulncibn, comports uns estructura -
bnular centrada sobre este eje y que, con el intermedio de
na corona de rodamiento, reposa sobre wna estructura anu-
ar coaxial, solidaria del elemento de enlace, que se ele~
a sobre el transportador adserito a cste elemento, yendo

ispussto un conducto en el interior de estas estructuras

annlares que permite transferir los materisles llevados =

1

or el transportador adscritc al elemento tomador hasta el

ausportador solidario del elemento de enlace,

5Bew "APARATO PARAIS. RECOGIDA DE MATEEIRLES A GRANEL -
i UN AREA DE ALMACENAMIENTC", segfn ls reivindicacién 1¢
2&, caracterizado yorque cade rueda motriz y directiris -
puede pivotar alrededor de un ele vertical gituado fuera -
del centro de la superficie de spoyo de la rueda ecbre el
suelo y un sistema de blogueo permite mantener selectivawe
%Fante el eje de cada rueda en traes posiciones fijas comn =

rospecto al chisls del elemsnto tomador, convergiende los
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ejes de las dos ruedas motrices sobre el eje de articulsiew
cifn de los dos elementos en una de estas posiciones y & =
un lade y 8l otro de este eje éu lzs otras dos posiciones.

48 . "APARATO PARA LA BECCGIDA DE MATERIALES A GRANEL -
EN UR AREA DE ATMACINAMIENTO®, segfn la reivindicaciln 35,
caracterirade porque el sistema de blogueo esti constituf-
do, para cada rueda, por un gato de doble efecto y un dis=
tribuidor que eontrola la alimentacibn de las clmarss del
gato.

5%, "APARATO PLRA LA PECCGIDA DE MATERIALES 4 GRAMEL =
EX UN AREA DE ALHACENAMIENTO®, segfin la reivindicacibn 42,
caracterizado porque comporta unos Srgancs que detectan =
las posiclones angulares relstivas de lcs dos elementos y
unes frganos que detectan la orientecifn de las ruedas mo-
trices y directrices con respecto al chfsis del elemento =
torador, los cuales Srganos comandan el distribuidor para
realizar una marcha automfitica del aperato.

€5 4= “AFPARATC PLRA LA RECOGIDA DE MATERIALES A GRAYEL -
EN UN AREA DE ATMACKNAMIENTO®, segfin la reivindicacién 12,
caracterizado porque las ruedae motrices y directrices van
wontedas en los extrenos de brazos dispuestos transverssle
nente al eje longitudinel del elemento tomador y articula-

dos, scbre el chéisie de este (ltimo, alrededor de ejes ho

[ 4

2
sis por medio de gator que permiten modificar las posicicos

rizontales, estando relacionndos dichos bravos con el ch

nes relrtives de¢ las ruedes y del chfeis.
78w "ATARATG FiVA Li RECOGIDA DE MATERIALES A GRANEL
EN UN ARFA DE AIM:CENANIYRTOY, eeglin la reivindicacién 64,

earacterizado porque comporta un sistema de regulscibén qu
comw.rende un detector de nivel o de horisontalided gque co

trols la alimentaciln de los gates que relacionsn los dra
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%08 con el chéisis del elemento tomador pura mantener el -
8rgeno de toma a una altura constante por encima del Bug=e
lo. .
8B ,= "APARATO PANA LA WECOGIDA DE MATERIALED A GRAREL
N UR AREA DE AILMACENAMIENTO®

Todo conforme queda expresado en Ja presente Memoria =
descriptiva, que consta de trece pliginas, esoritas & n&qu%

n| por una sola cara, y dibujos que se acompaiian.

Madrid 2 g "de octubre de 1.976
Pode,
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