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| fuerzas prdcticamente determinada, demuestra no ser adecuado algunes ve-

| ces cuando no se dispons de espacio suficiente para alojar los medios de
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Para aﬁoyar.un cuerpo pesado sobre otro cuerpo -—por.ejem
pio para apoyar una plétaforﬁa qus 116?@ un ﬁuesto &e'acéionamiento “
a t¥ansportar de upa instalacidén de cinta transportadora sobre el cuerpo
de base de un mecanismo de traslacidén de dos orugas~ ol apoyo por tres

puntos, que se prefiere en otras ocasiones a causa de la transmisidn de

apoyo que forman los tres puntos de apoye y, por tanto, resulta indésea-
bleménta pequefia la base de spoyo. Por otro lado, en un apoyo por cuatro
puntos existe sl peligro de que a consecusncia de wn desplazamiento ﬁel

¢sntro de gravedad'del cuerpo a apoyar qusde sobrecargado uno ds los me~
dios de apoyo y/o se dgscargue por completo wn medio de apoyo ¥y as{ el

apeyo por cuatro puntcspase a ser un apoyo por tres puntos con base de

apoyo correapondientemente paqueiia.

Frente a esto, el invento caracterizado en las reivindi-
cacionss se basa en el problema de configurér un apoyo por cuatro puntos
de un cuerpo pesado sobre otro cusrpo d§ modo qﬁe ineluso en espacio es-
trecho se logre una base de apoyo relativamente grande evitando los in-
convenientes citados. ‘ '

El invento aporta el avance tdenico de que se evitan ries-
gos de sobrecarga y descarga de los medios de apoyo particularmente tam-
bién cuando los medios de apoyo estdn adapbados para eubir y bajar el
cuerpo pesado. En estos casos, los medios de apoyo estdn configurados
preferiblemente en forma de aparafos hidrdulicos de ¢ilindro-émbolo. Se
garantiza convenientemente a este respecto a travéds de medidas especia~
les que tanto la subida como la béjadé del ‘cuerpo se realicen uniforme=-
mente en los cuatro puntos, as{ como tambidn que doje de realizarse auto-
mdticamente una subida cuandovel contro de gravedad del cuerp6 a subir se
encuentre en posicidn desfavorable con repecto a la base de apoyo pox cua

tro puntos.
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Bn el dibujo estd representado un ejemplo de ejecucidn del
objeto del. invento, mostrando:
la Figura 1, un mecanismo de tiaalacién de dos orugas en

una seccidn cembral longitudinal vertical,

‘la Figura 2, un alzado frontal ~—parcialmente en seccidn-
de esto mecanismo de traslecidén de dos orugas, .

la Figura 3, esqueméticamente, la base de apoyo por cuatro
puntos, y

la Figura 4, un esquema de conexiones hidrdulicas.

El mecanismo de traslacidn de dos orugas tieme un cuerpo
de base 1de forma de cajén que se encuenira entre las dos orugas 2 y que
se apoya por tres puntos sobrs los portadorss correspondisntes del meca-
nismo de traslacidn de una menera no representada con detalle. Cada una
de las dos orugas 2 puede accionarse con indepéndencia de la otra con
ayuda de dos motores hidrdulicos 3 a travéds de una estrella de acciona-
miento., El lfquido a presidn para ello lo suninistra una bomba que es
accionada por un motor de combustidn 5.

El cuerpo ds base 1 lleva una pletaforma 6 que puede ser
subida y bajada con ayuda de cuatro aparatos de fuerza hidréulica. Segtin
la representacién de las Figuras 1 y 2, la plataforma 6 estd descendida
a su posicidn mds baja. Descansa entonces sobre un grupo de rodillos 7
que estdn apoyados sobre el lado superior del cuerpc de base 1 y de los
cuales 8l menos uno estd provisto de un motor de mccionamiento 8. La pla-
taforna 6 estd orientada con :cespecto al cuerpo de bhase 1 des modo qize su
contro se encuentra en la linea central vertical © del mecaniamo de tras-
lacidn ge dos orugas, Esto tiene iugar con ayuda de una espiga eilingri~
ca 10 que estd conducida de manera desplazable en un cilindro 11 asenta-
do fijemente en el cuerpo de base 1. Esta espiga estd unida con la pla-
taforma 6 a través de un apdndice en una articulacidn de un punto, Esta

se forma debido & que un casquete esférico 12 del apéndice estd apoyado
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‘|oal 9 de la espiga 10. En la representacidn segﬁn las figuras 1 y 2, log

|mente con la plataforma 6 el fondo de un cuerpo pesado que ha de subirse
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en una cazoléta esférica 13 asentada fi;amantb en la plataforma 6.
. Los aparatos e fuerza hidréulica ?afg*suﬁir.y béjar 1a Bl
pla%aforma 6 tienen cuatro ciliﬁdros 14lasantados fijémente en el cuerpo
de base 1 en una dispogicidn.tal gque sus 1lfneas centralss verticalaé 15
——considerado en la vista en planta segin la Figura 3-—- forman los vér-

tices de un cwadrado cuyo centro estd situado en la linea central verti-

émbolos 16 de los aparatos de fuerza hidrdulica estdn introducidos en
los cilindros-14 en una extensidn tal que sus superficisa de apoyo abom-
badas estdn situadas a cierta distancia por debajo de la plataforma 6.
Como nuestra la Figura 2, daﬁtro de la plataforma 6, rea-
lizada en forma de cajén, unos ganchos 17 estdn apoyados sobre dos lados
enfrentados entre s{ en las inmediaciones de las esquina§ dé la platafor-
me de modo que‘pueden extendefée hacia arriba y hacersé bascular con ayu-

da de 6rganos de ajusts hidrdulicos 18 de tal manera que sujetan firme-

por medio de la plataforma.

El ejemplo de ejecucién representado concierns al caso en
qus el mecanismo de traslacidn de &oé oiugas ~gomo la llamada »oruga
de avance»~ girve para.transportar puestos de accionamionto de insta-
laciones de cinta trénsportadora cuando se hace avanzar la instalacidn
de cinta transﬁortadora ~—pOr 6jemplo en correspondencia con el progre-
80 del laboreo on una explotacidn a cielo abierto. Un puesto de acciona-
miento correspondiente fiehe un armazdn & manera de pértico. In la aber-
tura dsl péﬁtico se introduce el mecanismo de traslacidn de dos orugas,
quodando bajada la plataforma 6 de la manera representada sobre los ro-
dillos 7. ElL mecanismo de traslaefén de dos orugas se conduce en esfe ca~
80 de modo que la lineg central venticai 9 ﬁase al menos aproximadamente
por el cantro de grafedad dél'puesto de acclonamiento a trénsportar. La

plataforma 6 se gira por medio del motor de acclonamiento & sobre sl ro-
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dillo porrespondiente 7 de modo que quede oriemtada frente al puesto de
aecidnémienﬁo cie la ménera que haga posiblé 1& sujecidn poste:cior.'

Seguidamente se extien;len hacia arridba los dmbolos 16 sa-
cdndolos de los cilindros 14 hasta qus la plataforma 6 venga a quedar
aplicada a la pared del puesto de accionamiento ciue elerra pox arrifga la
abertu;'a del pgSrtibo. Esto ocurre ubtilizando wuna presién de 1{quido mo~
derada dentro dé los cilingros 14 que no sea' suficiente para levantar el
puesto de accionamiento separa(ndolo del sﬁelo. La plataforma 6 ase une i~
jamente a continuacidn con el puesto de accionamiento por medio de los
ganchog 17. Al subir lal plat;foma 6 se arrastra a la espiga 10 por medic
de la cazolota esfdrica 13 y el casquete esférico 12, de modo que esta
espiga es extrafda un trecho _eorreapondiente del cilindro 11.

Despuds de ello, se introducen los dubolos 16 en los ei-
lindros 14. Se lleva ahora ol mecanismo de traslacidn de orugas a la di-
reccién en la que Se debe transportar el puesto de accionemiento. Esto
B8 rc;aliza medignte un eccionamisnto en contrasentido de las dos orugaa'
8, de modo qua el mecanismo de traslacidn de orugas gira de la manera de<
seada en torno a la 1fnea central vertical 9. la espiga 10 conducida en
ol cilindro 11 impide entonces um deslizamiento lateral del mecanismo de
traslacidn de‘orugas. -

Seguidamente se extienden nuevamente hacia fuera los émbo

los 16, y ello primero con la presidn moderada de l{gquido, hasta que qued

1 den aplicados al lado inferior de la plataforma 6. A continuacidn se ex-

‘tienden hacia arriba los cuatro dmbolos con una presidn de lfquido maybr,

de modo que ol puesto-.de accionamiento se levents del swelo por medilo de
la plataforma 6 y pueda ser irasladado en la direccidn deseada al lugar
de una nueva utilizacién.

Esg .eseneial que en aste caso se reparva la carge scbre los
cuatro dmbolos 16 del mismo modo que ello ocurre en una placa rfgida que

se apoye sobre cuatro muelles. Por consigniente, se deberd evitar que 8o
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sobrecargue uno de los cilindrés, lo que tendria c.omo consaéuencia una so
brecarga del portador ‘correspondiente del. mecanismo de traslacién y de la
oruga y se debera impedir tambidn una desearga completa de uno da los ci-
lindros y, por lo tanto, un vueleo delpuesto de accionamiento levantado.
Para las cuatro fuerzas Fys Fpy gy Ty que actdan sobre

los gmbolos 16 .resultan para la condicidn citada las ecuaciones siguien~
tes, cuando --segin la Figura 3-- se designan con Ala -carga total, con
X e ¥ las coordenadas horizontales de su 1fnea de accidn y con 2 la lon~
gitud del lado dsl cuadredo de apoyo formade por lo puntos 15:

=4 x
Fl 4(1-2%-—23)

. _A x
F, = 4(1421-23)

=4 r x
'Fs 4(1-!-2 4-2)

S A y
F4 4(1-23'!'2

miR

Este sistema de ecuaciones se cumple cuando
(F, 4 Fp) = (Fp £ Fy) =0 |
Lee cuatro fuerzas respectivas Fl, Ea, Fs, F4 que 86 pre-
sentan en los cilindros 14 se determinan midiendo las presionss de l{qui—

do en los c¢ilindros. A partir de estos valores de medida un aperato cale

(B4 Fg) - (B # 7).

Este valor se :Lndica al Opararm del mecanismo de trasla-—

oidn. S5i el valor se aparta de cero, el operario maniobra uno de los cuna~

ftro aparatos de fuerza do modo que se sﬁba o baje el émbolo 16, hasta que
el valor diferencia. indicado se haga al menos éproziinadamen‘ce igual a

ceroc. De eate.modo, la distr_ibucién de fuerzas se aproxima suficlentemen~

te al sistema de una placa rigida scbre cuatro muelles. Esto puede reali-
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- | zarge tamb_ie’n mediante un proceso‘ de regulacidn automa'tico," por ejemplo
“|eon un regulador de tres puntos y una vélvule de paso para maniobrar uno

de los cilindros o con ayuda de un regulador continuo con una servovdlvu-

la.

Segdn la Figurg 4, los cuatro cilindros 14 se pueden co-

‘|nectar selectivamente con sus extremos superiores e inferiores a la Hu~

verfe de impulsién 20 de wne bomba 21 a través de cuatro commutadores 19,
quedando en paraielo entre s{. La unidn del extremo inferior de cada uno
de los cuatro cilindros 14 con la tuberfa de impulsién 20 se realiza
~—independientemente ds los otros tres cilindros respectivos 14— a tra-
vés de una vdlvula.ds regulacidn de corriente 22 quelesté dispuesta con
cuatro vdlvulas de retencidn 23 en conexidn de puente de rectificadores.
Entre cada vdlvula de regulacién de corriente 22 y el extremo 1nter19r
del eilindro 14 se encuentra una vélvﬁla de retencidn 24 que permite un
descenso del émbolo 16 ¥nicamente cuando es activada desde la-tuberia deo
impulsi6n 20. Al extremo inferior de cada uno de los cilindros 14 vd co-
nectada tembién una vélvula de sobrepresidn de segurided 25.

A la tuberfa de‘impélaién 20 vé conectada una vdlvula de
limitacidn de prosidn 26 de dos etapas. |

Cuando la plateforma 6 debe levantarse primero de la mane-
ra descrita haste sclo quedsr aplicada a la pared del puesto de acciona~
miento que elerra por arriba la abertura del pértico, sin levantar el
puesto, se ajusta en la vdlvula de limitacidn de presidn 26 una presidn
correspondientémante baje por medio de la cusl se extienden hacia afuera
los dmbolos 16. Puade ocurrir entonces que la plataforma no se aplique
de momgnto con toda su superficie a la pared mencionada del puesho de ac-
cionemiento. Este serfa el caso cuando los éhbolosile, a consecuencla de
una inclinacidn del cuerpo de base 1 del mecanismo de traslacién de oru-
gas motivada por el terrenc, tuvieran que recorrer camincs diferentes

hasta quedar aplicados los puntos de la plataforma siﬁuados sobre sllos
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~"|da de por s{ garantizado por las vdlvulas de regulacién de corriemte 22,

co. Asimismo, al descender el puesto de accionamiento tiens lugar la_ in-

miento de la carga A con respecto a la 1{nea centrsl vertical 9 en for-

. carga A se encusntra dentro del campo 27, de modo que no se ha alcanzado
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a la'paredA mencionadas El sincronismo de los cuatro émbolos 16, que que-'

serda eficas ‘entonces en cada caso Unicamente para aquellos dmbolos 16
que no hayan terminado todavia su cemino-hacia arriba.

Cuando el puvesto de accionamiento deba ser levantado del
suolo despuds ds .la fijacidn a la plataforma levantada 8, se extienden
uniformemente hacia fuera los cuatro dmbolos 16 gracies a las vdlvulas

de rogulacidn de corriente 22, de modo qus no existe el peligro de vuel-

troduccidn de los émbolos 16 en los cilindros 14 de memera uniforme, una )
vez que los commutedores 19 estdn ‘copmutados & bajada ¥ estg'm activadas
las vélvulas de retencidn 24.

La Tigura 3 musstra dos campos para limitar el desplaza-

me de dos cuadrados 27, 28 que estan situados concéntricements respecto
é la linea centrai vertical 9y girados en 455 con respecto al cuadrado
detéminado por los puntos 15. La carga A no deberd desplazarse hacia
fuora de uno de estos campos para que no se sobrepase la carga mdxima

admisible respsctiva de uno de los cilindros 14. Segdn la Figura 3, la

la fuerza de cilindro mdxima admisible correspondiente a este cempo. El
campo 28, que tiems un lado de cuadradd menor que el campo 27, correspon
de a una carge de cilindro mdxima admisible mds pequefia. La posicidn res
pectiva de la carge A con respecto a los campos 27 o 28 ée determina au-
tomdticemente mediante una instalacidn de cdleulo a partir de las fuer-
zas individuales medidas Fy, ¥y , Fz, ¥, en los cuatro cilindros. La po-
sicidn detemmineda de la carga A con las coordenadas x ¢ y se indica pa-
ra el operarioc ds modo. que éste, en caso necesaric;, pueda maniobrar la
oruga de avance de tal manera que la carga se encuenire dentro del cempo

27 o 28 que entre en consideracidn en cada caso. Naturalmente, s posi-
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ble tambidn que se bloquee automaticamente e salida de los émbolos 16
con el £in de elevar el puesto de accionemien’co, aiempre que la carga A
86 encuentre fuera del campo correspondianta 27 o 28.

) El mvento 1o estd limitado & la utilizacidn en mecanismo
de traslacidn de dos orugas pare el transportg de puestos de acoionamien-
to de instalaciones de cinta tranmsportadora, sino que puede emplearse pa-
ra'al;oyos por cuatro puntos gle aparatos diferentes, por ejemplo en una
cargadora de rueda de paletas euyo axmazgn se apoye por cuatro puntos
Sobrc; portadores del mecanismo de $raslecién pare orugas, rusdas con cu-
biertas de caucho o wi mecanismo de traslacidn sobre carriles. Tambidn
entra en consideracidn le wbilizacidn del invento para puestos mdviles
de perforaciones petroliferas. Siempre que los medios de apoyo no sire
van I;ara subir una plataforma o shimilar, es suficiente quo wno de los me-
dios de apoyo sea ajustable en la direccidn de la altura. Las carges de
los "o!res miembros de apoyo no ajustables en la direccidn de la altura se
midet; entonces, por ejemplo, con la ayuda Qe cintas de mediciég de dila-
tecidn.

Por lo demds, no es necesario para la esencia del invento
que, segun la Figura 3, las l{neas centrales 15 de los suatro cilindros
14 formen los vértices de un cuadrado., Pueden encontrarse tambie'n, en

los ve'rticea_de uwn roctafngulo o de un paralslogramo oblicué.

REIVINDICACIONES

Los puntos de invencidn propia y nuova que se presenta) pa-

ra que sean objebo de esta solicitud de Patente de Invencicn en Espafia,




10

15

20

25

30

por VEINIE afios, son.los que se recogen en las reivindicacionss siguien-

. | tes:

| vO.

Hoju nam. 10 - - 20017

e

1ﬂ.—tPerfeccionamientos'introducidos en un aparato con apo
yo por cuatro puntos de.un cuerpo pesado sobre obtre cusrpo, en particu-
lar una plataforma o similar sobre un mecanismo de traslagicfn, caracteri-
zados porque unos dispositivos para medir la @arga rQSpectiva de cada uno
de los cuafro medios de apoyo que forman los puntos de apoyo situados en
los vértices de wn peralelogramo, estdn ﬁnidos con un diSpositivo‘qﬁe de-
te;mina las dos sumas de las cargas respectivas (Fy ¢ Fz y Fp  Fy) de
cada dos medios ds apoyo enfrentados diagoﬁalmente entre si.y,.en caso
de desigunldad de egtas sumas, indica la diferencia de las mismas, pu-
dlendo ajustarse al menos wno de los medios de apoyo en la dirsceidn de
la altura. ' '

. 28,~ Perfeccionamientos segin la reivindicacidn 12, caracH
terizadés porgue en caso de desigualdad de las sumas determinadas (Fl <
+ Fg y Fg % F4) w dispositivo de regulacio’n origina un ajuste en altura
tal que al menos uno ds los medios de apoyo que las dos sumas de las cer-
gas de cada dos medios de apoyo enfrentados diagonalmente enxrevsi sean
al menos aproximadsmente igualss entre si. | ,

%%,~ Perfeccionamisntos segin las reivindiceciones 1% o
28, caracterizadecs porgue los dispositivos para medir las éargas respece
tivas de cada uno de los medios de apoyo que forman los cuatro puntos de
apoyo estén unidos con wn dispositivo que'determina & partir de los valo-
res medidos la posicidn que ocupa la resultente (4) de ;as fuerzas vertica-
les qus actian sobre los medios de apoyo con relacidn a un caupo que 65~

4 Limitado por 1fneas de la cargn mézime admisible de Llos medios de apg

4B~ Perfsceionamientos segin una de las reivindicaciomes
1% a 3%, caracterizados porque los medics de apoye que constituyen los

cuabro puntos de apoyo estdn realizados en forma de eparatos hidrdulicos
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ds cilindro-émbolo y esﬁén. -goneci‘;ados 8 una bomba comin a través de sen-
dos mianbros de mando de inversidn, -as:{:como a través de ‘sendas vdlvulas |
de regulacidn de corriente con e'bn;sacién:eh puente' de rectificadores.

5&,~ Perfeccionamientos segin la reivindicacidn 4%, carac-
terizados porque la tuberfa de impulsidn de la bomba estd provista de
una vélvula de limitacidn de la presidn para ajustar presiones de 1{quido
difsrentes.

62,~ Perfeccicnanientos segin las reivindicaciones 3& b4
58, caracterizados porque la vdlvula de‘ limitacién de la presidn se en-
cuentra en unidn efectiva con el dispositivo para determinar 1a posicidn
de 1a resultante (4) de tal manera que en caso de uma posiciﬁn desfavora-
ble de esta resultante limita automdticomente la presidn de 1iquido gque
actia sobre los medios de apoyo ds modo que no sea suficiente para elsvar
la plataforma o similar,

. ' 72,~ "PERFECGTOMAMIENTOS  INTRODUCIDOS EN UN APARATO CON
APOYO POR CUATRO PUNTOS DE UN CUERPO PESADO SOBRE OTRO CUERPO”.

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

Esta Memoria consta de once hojas escritas a mdquina por

una gola cara.

Madrid, 2 2.ENE 1977
P.A.
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