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Para apoyar un cuerpo pesado sobre otro cuerpo — por e jen; 
pío para apoyar una plataforma que lleva un puesto de accionamiento 
a transportar de una instalación de cinta transportadora sobra el cuerpo 
de base de un mecanismo de traslación de dos orugas—  el apoyo por tres 
puntos, que se prefiere en otras ocasiones a causa de la transmisión de 
fuerzas prácticamente determinada, demuestra no ser adecuado algunas ve­
ces cuando no se dispone de espacio suficiente para alojar los medios de 
apoyo que forman los tres puntos de apoyo y, por tanto, resulta indesea­
blemente pequeña la base de apoyo. Por otro lado, en un apoyo por cuatro 
puntos existe el peligro de que a consecuencia de un desplazamiento del 
centro de gravedad'del cuerpo a apoyar quede sobrecargado uno de los me­
dios de apoyo y/o se descargue por completo un medio de apoyo y así el 
apoyo por cuatro puntes pase a-ser un apoyo por tres puntos con base de 
apoyo correspondientemente pequeña.

Frente a esto, el invento caracterizado en las reivindi­
caciones se basa en el problema de configurar un apoyo por cuatro puntos 
de un cuerpo pesado sobre otro cuerpo de modo que incluso en espacio es­
trecho se logra una base de apoyo relativamente grande evitando los in­
convenientes citados.

El invento aporta el avance tócnico de que se evitan ries­
gos de sobrecarga y descarga de los medios de apoyo particularmente tam­
bién cuando los medios de apoyo están adaptados para subir y bajar el 
cuerpo pesado. En estos casos, los medios de apoyo están configurados 
preferiblemente en forma de aparatos hidráulicos de cilindro-ámbolo. Se 
garantiza convenientemente a este respecto a través da medidas especia­
les que tanto la subida como la bajada del cuerpo se realicen uniforme­
mente en los cuatro puntos, así como también que deje de realizarse auto­
máticamente una subida cuando el centro de gravedad del cuerpo a subir so 
encuentre en posición desfavorable con repecto a la base da apoyo por cua 
tro puntos.
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En el dibujo está representado un ejemplo de ejecución del 
objeto del. invento, mostrando:

la Figura 1, un mecanismo da traslación de dos orugas en 
una sección central longitudinal vertical,

la Figura 2, un alzado frontal — parcialmente en sección-- 
de este mecanismo de traslación de dos orugas,

la Figura 3, esquemáticamente, la base de apoyo por cuatro
puntos, y
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la Figura 4, un esquema de conexiones hidráulicas.
El mecanismo de traslación de dos orugas tiene un cuerpo 

de base i de forma de cajón que se encuentra entre las dos orugas 2 y que 
se apoya por tres puntos sobre los portadores correspondientes del meca­
nismo de traslación de una manera no representada con detalle. Cada una 
de las dos orugas 2 puede accionarse con independencia de la otra con 
ayuda de dos motoras hidráulicos 3 a travás de una estrella de acciona­
miento. El líquido a presión para ello lo suministra una bomba que es 
accionada por un motor de combustión 5.

El cuerpo de base 1 lleva una plataforma 6 que puede ser 
subida y bajada con ayuda de cuatro aparatos de fuerza hidráulica. Según 
la representación de las Figuras 1 y 2, la plataforma 6 está descendida 
a su posición más baja. Descansa entonces sobre un grupo de rodillos 7 
que están apoyados sobre el lado superior del cuerpo de base 1 y de los 
cuales al menos uno está provisto de un motor de accionamiento 8. La pla­
taforma 6 está orientada con respecto al cuerpo de base 1 de modo que su 
centro se encuentra en la línea central vertical 9 del mecanismo de tras­
lación de dos orugas. Esto tiene lugar con ayuda de una espiga cilindri­
ca 10 que está conducida de manera desplazable en un cilindro 11 asenta­
do fijamente en el cuerpo de base 1. Esta espiga está unida con la pla­
taforma 6 a travos de un apóndico en una articulación de un punto. Esta 
se forma debido a que un casquete esférico 12 del apándice está apoyado
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en una cazoleta esférica 13 asentada fijamente en la plataforma 6.
Loa aparatos de fuerza hidráulica para subir.y bajar la 

plataforma 6 tienen cuatro cilindros 14 asentados fijamente en el cuerpo 
de base 1 en una disposición tal que sus líneas centrales verticales 15 
— considerado en la vista en planta según la Figura 3—  forman los ver- 
tices de un cuadrado cuyo centro está situado en la línea central verti­
cal 9 de la espiga 10. En la representación según las figuras 1 y 2, los 
ámbolos 16 de los aparatos de fuerza hidráulica están introducidos 'en 
los cilindros 14 en una extensión tal que sus superficies de apoyo abom­
badas están situadas a cierta distancia por debajo de la plataforma 6.

Cómo muestra la Figura 2, dentro de la plataforma 6, rea­
lizada en forma de cajón, unos ganchos 17 están apoyados sobre dos lados 
enfrontados entre sí en las inmediaciones de las esquinas da la platafor­
ma de modo que pueden extenderse hacia arriba y hacerse bascular con ayu­
da de órganos de ajuste hidráulicos 18 de tal manera que sujetan firme­
mente con la plataforma 6 el fondo de un cuerpo pesado que ha da subirse 
por medio de la plataforma.

El ejemplo de ejecución representado concierne al caso en 
que el mecanismo de traslación de dos orugas — como la llamada "oruga 
de avance"—  sirve para transportar puestos de accionamiento de insta­
laciones de cinta transportadora cuando se hace avanzar la instalación 
de cinta transportadora — por ejemplo en correspondencia con el progre­
so del laboreo en una explotación a cielo abierto. Un puesto de acciona­
miento correspondiente tiene un armazón a manera de pórtico. En la aber­
tura del pórtico se introduce el mecanismo do traslación de dos orugas, 
quedando bajada la plataforma 6 de la manera representada sobre los ro­
dillos 7. El mecanismo de traslación de dos orugas se conduce en esto ca­
so de modo que la línea central ventical 9 pase al menos aproximadamente 
por el centro da gravedad del puesto de accionamiento a transportar. La 
plataforma 6 se gira por medio del motor de accionamiento 8 sobre el ro-
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accionamiento de la manera que haga posible la sujeción posterior.

Seguidamente se extienden hacia arriba los émbolos 16 sa­
cándolos de los cilindros 14 hasta que la plataforma 6 venga a quedar 
aplicada a la pared del puesto da accionamiento que cierra por arriba la 
abertura del pórtico. Esto ocurre utilizando una presión de liquido mo­
derada dentro do los cilindros 14 que no sea suficiente para levantar el 
puesto de accionamiento separándolo del suelo. La plataforma 6 se une fi­
jamente a continuación con el puesto de accionamiento por medio de los 
ganchos 17. Al subir la plataforma 6 se arrastra a la espiga 10 por medie 
de la cazoleta esférica 13 y el casquete esférico 13, da modo que esta 
espiga es extraida un trecho correspondiente del cilindro 11.

Después de ello, se introducen los émbolos 16 en los ci­
lindros 14. Se lleva ahora el mecanismo de traslación de orugas a la di­
rección en la que se debe transportar el puesto de accionamiento. Esto 
se realiza mediante un accionamiento en contrasentido de las dos orugas 
3, de modo que el mecanismo de traslación de orugas gira de la manera de­
seada en torno a la linea central vertical.9. La espiga 10 conducida en 
el cilindro 11 impide entonces un deslizamiento lateral del mecanismo de 
traslación de orugas.

Seguidamente se extienden nuevamente hacia fuera los ámbo- 
los 16, y ello primero con la presión moderada de liquido, hasta que que­
den aplicados al lado inferior de la plataforma 6. A continuación se ex­
tienden hacia arriba los cuatro ámbolos con una presión de liquido mayor, 
de modo que el puesto-de accionamiento se levante del suelo por medio de 
la plataforma 6 y pueda ser trasladado en la dirección deseada al lugar 
da una nueva utilización.

Es esencial que en este caso se reparta la carga sobro lo: 
cuatro ámbolos 16 del mismo modo que ello ocurre en una placa rígida que 
se apoye sobre cuatro muelles. Por consiguiente, se deberá evitar que se3 0
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sobrecargue uno Ae los cilindros, lo que tendría como consecuencia una sô 
brecarga del portador correspondiente del. mecanismo de traslación y de la 
oruga y se deberá impedir tambián una descarga completa de uno da los ci­
lindros y, por lo tanto, un vuelco del puesto de accionamiento levantado.

Para las cuatro fuerzas F̂ , Fg, Fg, F̂  que actáan sobre . 
los ámbolos 16 resultan para la condición citada las ecuaciones siguien­
tes, cuando — según la Figura 3—  se designan con A la carga total, con 
x e x,las coordenadas horizontales de su línea de accián y con ja la lon­
gitud del lado del cuadrado de apoyo formado por lo puntos 15:

10 (1 2 K a 2 a

F = y (1 4- 2 K - 2 2 4' a a'

15

A
4 (1 4 2^4a 3?'

44 (1 - 2 ^ 4 2 ^  a a

Este sistema da ecuaciones se cumplo cuando

20

(F^tFg)-(Fg*F^)=.0
Las cuatro fuerzas respectivas F̂ , Fg, Fg, F̂_ que se pre­

sentan en los cilindros 14 se determinan midiendo las presiones de líqui­
do en los cilindros. A partir de estos valores da medida un aparato cal­
cula el valor

Este valor se indica al operario del mecanismo de trasla- 
oián. Si el valor se aparta de cero, al operario maniobra uno de los cua­
tro aparatos de fuerza da modo que se suba o baje el ámbolo 16, hasta que 
el valor diferencia, indicado se haga al menos aproximadamente igual a 
cero. De este modo, la distribución de fuerzas se aproxima suficientemen­
te al sistema de una placa rígida sobre cuatro muelles. Esto puede reali-3Q
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zarse también mediante un proceso de regulación automático,' por ejemplo 
con un regulador de tres puntos y una válvula de paso para maniobrar uno 
de los cilindros o con ayuda de un regulador continuo con una servoválvu- 
la.

Sagán la Figura 4, los cuatro cilindros 14 se pueden co­
nectar selectivamente con sus extremos superiores e inferiores a la tu­
bería de impulsián 30 de una bomba 21 a través de cuatro conmutadores 19, 
quedando en paralelo entre sí. La unión del extremo inferior da cada uno 
de los cuatro cilindros 14 con la tubería de impulsián 20 se realiza 
— independientemente de los otros tres cilindros respectivos 14—  a tra­
vés de una válvula.de regulaclán de corriente 22 que está dispuesta cón 
cuatro válvulas de retencián 23 en conexión de puente de rectificadores. 
Entre cada válvula de regulación de corriente 22 y el extremo interior 
del cilindro 14 se encuentra una válvula do retencián 24 que permite un 
descenso del embolo 16 únicamente cuando es activada desde la tubería do 
impulsión 20. Al extremo inferior da cada uno de los cilindros 14 vá co­
nectada tambián una válvula de sobrepresion de seguridad 25.

A la tubería de impulsián 20 va conectada una válvula de 
limitacián de presián 26 de dos etapas.

Cuando la plataforma 6 debe levantarse primero de la mane­
ra descrita hasta solo quedar aplicada a la pared del puesto de acciona­
miento que cierra por arriba la abertura del pártico, sin levantar el 
puesto, se ajusta en la válvula de limitacián de presián 26 una presián 
correspondientemente baja por medio da la cual se extienden hacia afuera 
los émbolos 16. Puede ocurrir entonces que la plataforma no se aplique 
de momento con toda su superficie a la pared mencionada del puesto de ac­
cionamiento. Este sería el caso cuando los ámbolos 16, a consecuencia de 
una inclinaeián del cuerpo de base 1 del mecanismo de traslacián de oru­
gas motivada por el terreno, tuvieran que recorrer caminos diferentes 
hasta quedar aplicados los puntos de la plataforma situados sobre ellos

Hojanó.n. 7 -20017-
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a la pared, mencionada. El sincronismo de los cuatro ómbolos 16, que que­
da de por sí garantizado por las válvulas de regulación de corriente 22, 
sería eficaz entonces en cada caso tínicamente para aquellos émbolos 16 
que no Rayan terminado todavía su camino-hacia arriba.

Cuando el puesto de accionamiento deba ser levantado del 
suelo después de la fijación a la plataforma levantada 6, se extienden 
uniformemente hacia fuera los cuatro émbolos 16 gracias a las válvulas 
de regulación de corriente 22, de modo que no existe el peligro de vuel­
co. Asimismo, al descender el puesto de accionamiento tiene lugar la in­
troducción de los émbolos 16 en los cilindros 14 de manera uniforme, una 
vez que los conmutadores 19 están conmutados a bajada y están activadas 
las válvulas de retención 24.

La Figura 5 muestra dos campos para limitar el desplaza­
miento de la carga A con respecto a la línea central vertical 9 en for­
ma de dos cuadrados 27, 28 que están situados concéntricamente respecto 
a la línea central vertical 9 y girados en 45a con respecto al cuadrado 
determinado por los puntos 15. La carga A no deberá desplazarse hacia 
fuora de uno de estos campos para que no se sobrepase la carga máxima 
admisible respectiva de uno de los cilindros 14. Según la Figura 5, la 
carga A se encuentra dentro del campo 27, de modo que no se ha alcanzado 
la fuerza de cilindro máxima admisible correspondiente a este campo. El 
campo 28, que tiene un lado de cuadrado menor que el campo 27, correspon 
de a una carga de cilindro máxima admisible más pequeSa. La posición re_s 
pectiva da la carga A con respecto a los campos 27 o 28 se determina au­
tomáticamente mediante una instalación de cálculo a partir de las fuer­
zas individuales medidas F̂ , Fg , Fg, F̂  en los cuatro cilindros. La po­
sición determinada de la carga A con las coordenadas x e se indica pa­
ra el operarlo de modo que este, en caso necesario, pueda maniobrar la 
oruga de avance de tal manara que la carga se encuentre dentro del campo 
27 o 28 que entre en consideración en cada caso. Naturalmente, es posi-
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bla también que se bloquee automáticamente la salida da los émbolos 16 
con el fin de elevar el puesto de accionamiento, siempre que la carga A 
se encuentre fuera del campo correspondiente 27 o 28.

El invento no esta limitado a la utllizaoién en mecanismos 
da traslación de dos orugas para el transporte do puestos de accionamien­
to da instalaciones de cinta transportadora, sino que puede emplearse pa­
ra apoyos por cuatro puntos de aparatos diferentes, por ejemplo en una 
cargadora de rueda de paletas cuyo armazón se apoye por cuatro puntos 
sobre portadores del mecanismo da traslación para orugas, ruedas con cu­
biertas da caucho o un mecanismo de traslación sobre carriles. También 
entra en consideración la utilizacién del invento para puestos móviles 
de perforaciones petrolíferas. Siempre que los medios de apoyo no sir­
van para subir una plataforma o similar, es suficiente que uno de los me­
dios de apoyo sea ajustableenla dirección do la altura. Las cargas de 
los tres miembros de apoyo no ajustables en la dirección de la altura se 
miden entonces, por ejemplo, con la ayuda de cintas de medición de dila­
tación.

20

Por lo demas, no es necesario para la esencia del invento 
que, según la Figura S, las líneas centrales 15 de los cuatro cilindros 
14 formen los vértices de un cuadrado. Pueden encontrarse también, en 
los vértices de un rectángulo o de un paralelogramo oblicuo.

25 R E I V I N D I C A C I O N E S
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Los puntos de invención propia y nueva que se presentanpa­
ra que sean objeto da esta solicitud de Patente de Invención en EspaHa,
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por VEINTE aüós, son.los que se recogen en las reivindicaciones alguien' 
tes: . °

1&.- Perfeccionamientos introducidos en un aparato con apo 
yo por cuatro puntos de un cuerpo pesado sobre otro cuerpo, en particu­
lar una plataforma o similar sobre un mecanismo de traslación, caracteri­
zados porque unos dispositivos para medir la carga respectiva de cada uno 
de los cuatro medios de apoyo que forman los puntos de apoyo situados en 
los vértices de un paralelogramo, están unidos con un dispositivo que de­
termina las dos sumas de las cargas respectivas (F̂  * Fg y Fg 1- F̂ ) de 
cada dos medios de apoyo enfrentados diagonalmente entre sí y,.en caso 
de desigualdad de estas sumas, indica la diferencia de las mismas, pe­
diendo ajustarse al menos uno de los medios de apoyo en la dirección de 
la altura.

aa.- Perfeccionamientos según la reivindicación 1&, carao 
terizados porque en caso de desigualdad de las sumas determinadas (F̂  *
* Fg y Fg * F̂.) un dispositivo de regulación origina un ajuste en altura 
tal que al menos mío de los medios de apoyo que las dos sumas de las car­
gas de cada dos medios de apoyo enfrentados diagonalmente entre sí sean 
al menos aproximadamente iguales entre sí. <

S&.- Perfeccionamientos según las reivindicaciones 1& o 
3&, caracterizados porque los dispositivos para medir las cargas respec­
tivas de cada uno de los medios de apoyo que forman los cuatro puntos de 
apoyo están unidos con un dispositivo que determina a partir de los valo­
res medidos la posición que ocupa la resultante (A) de las fuerzas vertica­
les que actúan sobre los medios de apoyo con relación a ún campo que es­
tá limitado por líneas de la carga máxima admisible de los medios de apo 
yo.

4&.- Perfeccionamientos según una de las reivindicaciones 
1& a 3̂ , caracterizados porque los medios de apoyo que constituyen los 
cuatro puntos da apoyo están realizados en forma de aparatos hidráulicos
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da cilindro-embolo y están conectados a'una bemba común a través de sen­
dos miembros de mando de inversión,-así como a través de sendas válvulas 
de regulación de corriente con conexión en puente de rectificadores.

5a.- Perfeccionamientos segón la reivindicación 4&, carac­
terizados porque la tubería de impulsión de la bomba está provista de 
una válvula de.limitación de la presión para ajusfar presiones de líquido 
diferentes.

6&.- Perfeccionamientos segán las reivindicaciones S& y 
5&, caracterizados porque la válvula de limitación de la presión se en­
cuentra en unión efectiva con el dispositivo para determinar la posición 
de la resultante (A) de tal manera que en caso da una posición desfavora­
ble de esta resultante limita automáticamente la presión de líquido que 
actáa sobre los medios de apoyo de modo que no sea suficiente para elevar 
la plataforma o similar.

7a.- "PERFECCIONAMIENTOS INTRODUCIDOS EN UN APARATO CCN 

APOYO POR CUATRO PUNTOS DE UN CUERPO PESADO SOBRE OTRO CUERPO".

Tal y como se ha descrito en la Memoria que antecede, re­
presentado en los dibujos que sa acompasan y para los fines que se han 
especificado.

Esta Memoria consta de once hojas escritas a máquina por
una sola cara.

Madrid, 22.ENE. 1977
P.A.

Osccuyáb Síxctburo

3 0 MAM.
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