
MINISTERIO DE INDUSTRIA
REGISTRO DE LA PROPIEDAD INDUSTRIAL

©  A 1

ESPAÑA
P A T E N T E  DE I N V E N C I O N

( 0 )  P R IO R ID AD ES:

(0 N U M E R O  ( 0  FEC H A ( 0  PA IS

675.992 12 Abril 1976 0.8.A.

0 )  FEC H A D E P U B LIC ID A D ( ^ C L A S IF IC A C IO N  IN T E R N A C IO N A L 0 )  P A T E N T E 'D E  L A  QUE ES D IV IS IO N A R IA

m ? •  -  -

Q  TITULO D E LA  INVENCION

"Perfeccionamientos en los equipos de manipulación de mate 
ríales" *“

©  SO LICITAN TE <S)

J. I. CASE COMPAHY

DOMICILIO D EL SO LICITAN TE

700 State Street, Hacine, Visconsin 53404, D.S.A.

(7 2 ) IN VEN TO R  IES)

David H. Seaberg

0 )  T IT U LA R  (ES)

0 )  REPRESEN TAN TE

M. Curell Suflol

S/N67 5.992^1? EX-US
U N E  A *  4 M O D . 3 1 0 6

U T IL IC E S E  COM O P R IM E R A  P A G IN A  D E L A  M E M O R IA  '

BAD ORIGINAL



P A T E E T E I N V E N C I O ND S

por VEIHTB oftee

solicitada en Espolia a favor da J. X» CASE CÜMPANY, de na- 
clonslidad norteamericana, domiciliada en 700 State Street* 
Hacine* Wiaconsin 53404, O.S.A., por «Perfeccionamientos en 
los equipos de manipulación de materiales", con prioridad 
de la solicitud norteanericana 675.992 de focha 12 abril 
1976.------------------- ---------------------------- -

KESaQRlA PfSCRIPIIVA

Antecedentes de la Invención

La presente invención ere refiere en general a 
equipos de manipulación de materialen y más específicamente 
a un equipo de manipulación de materiales del tipo caracte­
rizada porque una unidad de manipulación de materiales está 
soportada pívotaatsmente en el extremo exterior de un pes­
cante y se eleva y sobaja el pescante pare ^peraciones de 
excavación y descarga. ---------------------------------

En los equipos convencionales de movimiento de 
tierras, tales como cargadoras de cucharón, le maquinaria
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eoneiate generalmente de une o más bracea de elevación que 
definen un pescante y estén soportados pivotsnteaente en un 
vehículo eon un cubbsrón montado pivotcntemente e» el extra 
so libre exterior de loo braco* de elevación. Se modo g*»e- 

5. ral. se elevan y ee bajan loe braeos de «lavación eon raspee
to al vehículo mediante un motor fluido para el pescante 
mientras que se hace pivotar el cucharón o unidad de menipu 
lacidn de materiales en el extremo de loe bravo» de eleva­
ción a través de un motor Huido para la unidad recibiendo 

tO. ambos motores fluidos un ¡suministro de fluido a través de
válvulas de control. ---- - - - - - ----- - - - ---------

fieamnon de la Invención

Seffdn la presente invención, se proporciona un 
sistema articulado mejorado para soportar el pescante en el 

15. cuerpo del vehículo de un equipo para manipulación de mate­
riales de manera que el brazo de paleaos de la unidad de *a 
nipulacián de materiales en * 1 extremo exterior del pescan­
te varía a medida que sube y baja el pescante. ---------- -

Se logra lo arriba expuesto por medie de un braco 
20. que está soportado pivotantesente en el cuerpo y tiene un

pencante soportado nivotaatemente en el mismo* estando cep£ 
rodos loe dos pivotee uno del otro. On arista fluido para la 
unidad está soportado por medios articulados que están in­
terpuestos entre el braco y el pescante de modo que sesmo- 

25. tiene automáticamente le unidad de manipulación de materia-
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les en un estado nivelado durante la elevación del pescante 
desde una posición do llenado a una posición de descarga»
SI pescante 7 el cuerpo del vehículo tienen medios de gula 
cooperantes que laueven automáticamente el brazo 7 el pivote 

5. del pescante entre posiciones primera 7 segunda de ¡rodo que
el brazo de palanca para la unidad de manipulación de mate­
riales está en un nivel mínimo en una posición intermedia 
donde el pescante se extiende substancialnente en paralelo 
con respecto al terreno 7 este brazo de palanca está en un 

t©. estado máximo cuando el pescante está en una posición baja
o una posición elevada extrema. ------------ - - - —

los msdios de guía que logran lo arriba citado 
concia ton en una ranura alargada en ol cuerpo del vehículo 
que está situada angularmente con respecto a un plano vertí 

15. cal que so extiende a través del pivote del pescante así co
so un plano horizontal que se extiende a través del pivote 
del pescante mientras que el elemento cooperante consiste en 
un rodillo que está soportado en el pescante 7 que está en 
contacto de rodadura en la ranura. - - - - - - - - - - - -

20. El sistema articulado también tiene incorporados
medios de bloqueo para clavar el braco y el cuerpo del veltí 
culo de modo que el pescante quede pivotado alrededor de 
una posición fija con respecto al cuerpo del vehículo. - -

Breve descripción de las distintas vistas de loe dibujos

25. la Figura 1 ilustra una vista %n sisado lateral
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de un equipo de manipulación de materiales que 1 1  «va incorp¿ 
rada la preaeDte invención;

la Figura 2 «a una vista fragmentarla parecida a 
la Figura 1 que ilustra lea detalles del sistema articulado 

5, de la presente invención; y

la Figura 3 es una vista parecida a la Figura 2 
que ilustra la posición del sistema articulado cuando el poa 
cante está en una posición intermedia.

Descripción detallada

to. ?i bien esta invencida es susceptible de realisa-
cidn en suchas formas diferentes, se ilustra s» los dibujos 
y se describirá en la presente coa detalle una realización 
preferida do la invención en el bien entendido que seta di­
vulgación ha de considerarse como un «jespíe de los princl- 

t5* pios ds la invención y no está destinada a limitar la inven
cidn a la rsali?,ación ilustrada. - — - — -

La Figura 1 de los dibujos Ilustra un equipo de 
manipulación de materiales, «señalado de modo general con la 
referencia 10. El equipo 10 de manipulación de materiales 

20. consiste en un vehículo que tiene un cuerpo 1? de vehículo
que está soportado sobre elemento» 14 que hacen contacto con 
el suelo, (ilustrándose sólo uno) mientras el cuerpo 12 tie 
ne un par le montantee 1f> que se extienden vertiealmente si



toados en ladoc opuestos del mismo (ilustrándose silo uno). 
liado que la mayoría de las partes que se han de describir a 
continuación están reproducidas en lados opuestos del vehí­
culo i ee describirá sólo una parte eu el bien entendido que 
el vehículo tiene una parte idéntica an el lado opueeto del 
cuerpo 12 del vehículo y soportada por el segundo montante 
16.----------------------------------------------------

331 cuerpo 12 Se vehículo tiene ua brego de eleva­
ción o paseante 20 que está soportado pivo tan tersen te en al 
montante 16 a través de un sistema articulado 22* que ae des 
cribirá más adalante, mientras que el extremo exterior del 
¡pescante 20 tiene una unidad 24 de manipulación áe Katerio- 
lea» tal coso ua cucharón, montado pivotaatemente sn el ai£ 
rao. Se hace pivotar el pescante 20 entre posiciones elevada 
y bajada con respecto al «uerpo 12 fie vehículo a través de 
un ariete fluido 26 que está conectado por un ex troto median 
t© un pasador 23 de pivote al pescante 20 mientras que el 
otro extremo está conectado mediente un pasador 30 de pivo­
te al cuerpo 12 de vehículo. Se hace pivotar la unidad 24 
de manipulación fie materiales o cucharón alrededor de bu co 
naxión pivoteóte 32 por medio de un ariete fluido 34 que 
tiene un extremo conectado al cucharón 24 a través do esla­
bones primero y segundo 36 y 33 que están interconectados 
uno a otro y tienen sus extremos libros conectados reepecti 
vamante al cucharón y al pescante» lote sistema articulado 
es corriente en la técnica y no parece ser necesaria ningu-



na descripción detallada á«l alono.

Según la presante invención, « 1 extremo trasero 
dsl pescante» d.*/inid o por loa dos bracos 20 do #lwwi¿a sjb 
t£ soportado pivotsnteaente on ol vehículo por medio dol sis 
tara articulado 22 de modo que se mueve el pivote del peses» 
te entre dos posiciones mientras «ube y baja la unidad de «a 
nipulaeién de materiales. —  -------- - -

Sis específicamente» el siotema articulado 22 coa 
miste en un brasa 40 (lisura 2) que está soportado plvotante 
mente por un pasador 42 sobre el montante 16 que forma parte 
del cuerpo 12 del vehículo, ti pescante 20 tiene un extremo 
soportado pivotentemente en el braeo 40 a través de m  pasa­
dor 44 de pivote que está espaciado del pasador 42 de pivote 
y está situado entre extremos opuestos del bramo 40. 21 sis 
tema articulado también incluye una articulación consistente 
en eslabones primero y secundo 50 f 52 que están conectados 
pivotentemente uno a otero por uno de eus extremos a través 
de un pasador 54 do pivote y sus otros extremos estén unidas 
de manera pivotante respectivamente al pescante 20 a través 
de un pasador 56 de pivote y un pasador 56 de pivote* El eje 
tremo de cilindro del eriete fluido 34 está conectado al pa 
•ador 54 de pivote que une los eslabones 50 y 52* -

0no* medios 60 de gula cooperantes están situados 
entre si montante 16 y el pescante 20 para guiar el pese-ante 
por una trayectoria predeterminada durante la subida y la ba



jada del alano. La guía 60 consiste en una ranura alargada 
62 que está definida en el montante 16 con un elemento de 
guíe o rodillo 64 soportado rotativamente en una córtala 66 

que se extiende leade el borde inferior del pescante 20* - -

La ranura 62 está configurada de modo que mueve 
el br&so 40 de la posición ilustrada en la Figura 2 a la po 
alción ilustrada en 1® Figura 3 mientras so hacen pivotar 
el pescante 20 y la unidad £4 á© manipulación de materiales 
desde la posición inferior ilustrada en la Figura 2 a una 
posición intermedia ilustrada en la Figura 3 en la que el 
pescante 20 ee extiende aubctencialmente de manera paralela 
a un eje longitudinal L (Figura 1} del cuerpo 12 del vehí­
culo. La comparación de las ligarse 2 y 3 mostrará que el 
pasador 44 de pivote está situado en una distancia substan­
cial hacia adelante coa respecto el cuerpo 12 del vehículo 
en la posición intermedia (Figura 3) que lo está en la posi 
ción inferior ilustrada en la Figura 2. Kilo quiere decir 
que la unidad o cucharón 24 de manipulación de materiales* 
que está suspendido en la posición en voladizo en el extre­
mo exterior del pescante 20 está situado substaneialmente 
más próximo al centro de gravedad del cuerpo 12 del vehícu­
lo para reducir de esta manera el brazo de palanca áe la 
unidad 24 de manipulación de materiales con respecto al con 
tro de gravedad del vehículo. Esta reducción en al brazo de 
palanca para la unidad o cucharón 24 de manipulación de ma­
teriales en la posición intermedia aumenta subetancialmente
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la estabilidad áe la unidad cuando se transporta una carea 
plena por el vehículo. En otras palabrae, el movimiento de 
la unidad de manipulación de «ateríale» hacia el vehículo a 
medida que se muevo el pescante entre la posición baja y la 

5. posición intermedia mejora la resistencia al vuelco del vehí
culo cuando se lleva una carga plena en el cucharán 24. - -

Tal como ee ha indicado anteriormente, la ranura 
62 está configurada a fin i® mover nuevamente la unidad de 
manipulación de Rateriales fuera del cuerpo 12 del vehículo 

10. a medida que e» eleva el equipo por encima de la posición
intermedia a una posición máxima iluetrada en lee líneas de 
puntos y trazos en la Figura 2. En otras palabras» se des­
plaza el brazo 40 de la segunda posición ilustrada en la Fi­
gura 3 a la primera posición ilustrada en la Figura 2 aien- 

15. trae ee mueve la unidad 24 de manipulación de materiales des
de la posición intermedia s una posición elevada máxima, 
ilustrada en la línea de puntos y traeos de la Figura 2. Una 
inspección de la Figura 3 ilustra que la ranura 62 define un 
ángulo de aproximadamente 30® con respecto al plano vertical 

20. V a  travós del pasador 44 y un ángulo de aproximadamente 60»
con respecto al plano horizontal H a travós del pasador 44. 
Fue de variarse este ángulo o puede hacerse curva la remura 
para obtener diferentes características pera la trayectoria 
de movimiento del cucharón 24. - - - - - - - - - - - - - -

25. La disposición arriba descrita tiene la ventaja
de tener un alcance máximo para la unidad de aanipulaciÓn



de materiales en la posición baja extrema y en la posición 
elevada extrema mientras todavía reduce el brazo de palanca 
para una unidad de manipulación de materiales en una posi­
ción intermedia en la que el cucharón normalmente está a la 
mayor* dictsncis del centro de gravedad del vehículo. - ---

Fuste sistema singular de articulación tiene tam­
bién una» "carscteríeticBS de recuperación y nivelación** me 
joradas. 0 sea* de une inspección de las Figuras 2 y ) se 
observará que las conexiones pivotantee 56 y 56 do los medios 
50, 52 de articulación se mueven de modo general cuando se 
mueven el brazo 40 y el pescante 20 entre las dos posiciones* 
Kilo hará que el cucharón 24 so nueva de la posición ligera 
mente angulada ilustrada en la Figura 2 a una posición sute 
taneialmente horizontal ilustrada en la Figura 3* lambió', 
a medida que se mueve la unidad 24 de manipulación de •'rate­
riales de la posición intermedia a la posición elevada del 
sistema, también se mueven las articulaciones 30 y 52 de so 
do que se mantenga la unidad de manipulación de materiales 
subataneislmente nivelada o en la misma postura angular res 
pacto al eje longitudinal L. - - - - - - - - - - - - - - -

fal como se aprecia Se la descripción arriba da­
da, la presente invención proporciona un sistema articulado 
sencillo y singular que puede incorporarse en maquinaria 
existente a coate mínimo y aumentar substancialmente la re­
sistencia del vehículo al vuelco durante una operación nor­
mal de carga. - - -  - -  - -  - -  - -  - -  - -  - -  - -  - -  - -
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A loe efectos consiguientes, ee declaran de nove*» 
dad y propiedad para EspaSa, roa territorios y piases de so­
beranía, los reivindicaciones que siguen. - - - - - - - - -



1*- Perfeccionamientos en loe equipos de icsmipu- 
1  ación de materiales, que incluyen un cuerpo de vehículo, un 
pescante soportado pivotentemente por un extremo en dicha 
cuerpo con un ariete fluido de paseante entre dicho cuerpo 
y dicho pescante para hacer pivotar dicho pescante y una 
unidad de manipulación de materiales montada pivotantemeute 
«a el extremo libre de dicho pescante por medio áe un arie­
te fluido para la unidad, carácterizados porque el equipo 
comprende un brame soportado en dictad cuerpo por un primer 
pasador de pivote con dicho pescante soportado en dicho bra 
so por medio de un segundo paeodor de pivote espaciado de 
dicho primer pasador de pivote; medios de articulación entre 
dicho brazo y pescante, teniendo dictaos medios de articula­
ción un extremo conectado a dicho tarazo por ua tercer pasa­
dor de pivote espaciado de dictaos pasadores primero y según 
do de pivote y un extremo opuesto conectado a dicho pescan­
te en una situación espaciada de dicho segundo pasador de 
pivote, estando conectado pivotantemeate dicho ariete flui­
do para la unidad a dichos medios de articulación entre ex­
tremos opuestos fio los miemos; y medios de guía entre diefeo 
cuerpo y dioho pescante para guiar dicho pescante durante 
bu movimiento p ivotante. - - -  - -  - -  - -  - -  - -  - -  - -

2.- Perfeccionamientos oegdn la reivindicación 1, 
caracterizados porque dichos medios de articulación inelu-
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yen eslabone* primero y segundo conectados pivoteatemente 
«no a otro por un extremo* estando los extremo® opuestos de 
dicho* eslabones unido© respectivamente a dicho brazo y a 
diehe pescante y porque dicho ariete fluido para la unidad 

5. está soportado pivotantemente en la interconexión pivoteóte
de dicho© eslabones, — ---------- - —  --------------

3. - ?erfeccionaaientoa scgán la reivindicación 1,
caracterizados porque dicho brazo tiene posiciones pivota- 
das extreman primera y aagsi&Óa y dicha unidad de manipular­

lo. cián de materiales s* mueve hacia dicho vehículo mientras se
mueve dicho brazo de dicha primera posición extrema hacia di 
cha segunda posición extrema» «atando dicho brazo en dicho 
segunda posición extrema cuando dicho brazo está en una po­
sición intermedia substancialmente paralela a un eje longi- 

15. tudinal del cuerpo del vehículo para reducir al máximo el
brazo fie palanca para dicho pescante en dicha posición Inter 
media. - - - - - - - - - - - - -  - - - - - - - - - - -

4. - Perfeccionamientos eegán la reivindicación 3, 

caracterizado» porque dicho brazo está sn dicha primera po-
20. alción extrema cuando dicho pescante está en una posición

bajada extrema y en una posioión elevada extrema. - - —

Perfeccionamiento» segfin la reivindicación 4» 
caracterizados porque dicho cuerpo de vehículo tiene una ra 
nura alargada teniendo dicho pescante un alentante de guía 

25. fijado al mismo y recibido en dicha ranura pare definir ii
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o&oe medios a* guíe, estando configurada dicha ranura para 
mover dicho braao de dicha primara posición a dicha segunda 
posición adentras se mueve dicho pescante de la posición in 
ferior extrema a la posición intermedia y para mover dicho 

. brazo de dicha segunda posición a dicha primera posición
adentras se mueve dicho pescante de la posición intermedia 
e la posición «levada extrema. ---- -------“ ~

ó.- Perfeccionamientos aegda la reivindicación t, 
caracterizados porque el equipo comprende alorada medios do 

[0. bloqueo entre dicho brozo y dicho cuerpo de vehículo para
interconectar dicho brazo y cuerpo de modo que se haga pivo 
tar dicho pescante en dieno cuerpo alrededor de dicho según 
áo pasador de pivote mientras se mueva entre posiciones ex­
tremas. - - - --------------- -

^  7.„ «PSRFECCIOIÍAMISHIO? EN LOS EQUIPOS DE SSéMTFG
LACIOS DE MIESIALES”. -----------------------------

Iodo ello conforme se describe y reivindica en la 
presente memoria qu® consta de trece hojas foliadas y meca­
nografiadas por una sola le sus caras y de Sos lSainas de li 

20. bujos que la ilustran.
MADRID l 3 FlB. 
p. A. M. CUROl SUÑOL

«cm.
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