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Deserizione del modello indus%riale di utilitd dal titglo: HACCHINA QURDRICINGOLRTR PE?

LA RIMOZIONE DI AUTOVEICOLI, é none di TOHATI GIORGIO di nazionalith ITALIANA ‘residente .

2 ROCCA GRIMALDA |, via S.GIHC6H0 n.31 , prov. ALESSANDRIA .

.
I1 presente trovato concerne una macchina atta ad effettusre la rimozione di

autoveicoli senza che si riveli necessario intervenire sugli organi meccanici che
bloccano i movimenti deqli stessi, |
Vari tentativi sono stati fatti per riselvere il problema della rimozione di
autoveicoli senza dover intervenire ?ugli organi meccanici che ne inpediécunu il
zovimento, quali ad ESEﬁpio:Vfrénn.di %t;zionamento, cambio in posizione d4i  marcia,
bloccasterzo, ece.; solitaméﬁte in casi estremi si ricorre all’intervento di automezzo
20N 4ruy cépace}di affettuare la rimuzian@ dopo aaeguata iuhragatura dell autaveicolo,
Il problesa della rimoﬁione viene 3 complicarsi quahdn 1'accesso all‘autoveieoio &
© fisicawente impeditﬁ su fre 1at§, ed il lato libera noh & perpendicolare al senso di
narcia; coSiceh? risulta vano oghi tentativo di spostémeﬁtn'del:veicoiu mediante traino
~ forzata,
Secondo il presente trovato il‘problema vigne risolto sfruttando le caratteristiche 4di
| una macchina quadricingolata munita di organi elevatoti idraulici, capace di introdursi
nella Zana  compresa trar il suolo e la parte infefi@re dell' autoveicolo interessato,
elevarlo dal suolo ad un'altezza sufficiente da evitarne 1" appogaio Qulla stesso ed
effettuarne 1o spostanento planimetrico desiderato, -Alaufie viste del trovato sono
illustrate nella allegata tavola 1,
Affinchd 1'esecuzione di tali fd%;ioni gia possibile un#tahénte al rigpetto delle
condizioni ambientali cui pud tfﬁvaréi 3d operire, il thdvato ? stato ideato in modo da

possedere particolari qualitd:
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-~ lo spessnre -del truvatu ovvero 1'1ngn?§rn ma951mo in altezva b tale da permettere,‘fAufé- :
\ | t
_inacca;zu q;la zone suttqstpnye de;la pfggioranzg. qégli autoveiculi presenti sul

' mercato; .

- le diman91on1 plan1metr1che del trovato ovvera 1‘1ngombro ma951m0 in pianta, sano _'. i

tali da perpettere 1’ accesso alla zona sottostante degli autoveicoli da rimuoverg ;7

attraverso uno qualsiasi de; lat} degll stessi; S

V'elevanento degli autoveicali non comporta danni alla carrozzeria o ad altre parti
degli stésti-

‘= grazie alle perticolari earatteristiche di movimentazione planimutrica il trovato
rende possibile effettuare rimozioni secondo seheni geometrici quals!asi entro ipa:ll' N
ridotti: posgibilita di rotazione sul posto e cambio di direzione ortogonale senza
ricorrera 3 sterzature;

| - l’nliuentnzionl elottrics propris  medisnto elemanti rlcericsbili ;vltn l'uio di
ingombranti & linitativi collegenenti vic cavo, gerantsndo uﬁn totele lLibarth nai
novimenti; h

= pdottando wun gistéma di controllo = dgistanza mediuntn 1nterfn¢cinfut¢nte
radiotrasmettitrice, 1'operatare pub controllare i vovimenti del trovato conservando

: - plena libartd di wovinento ed ostervands le varie operazient &i rinozione dai punti"
di vista piu’adequati senza lasciare i Eumandi;-

= {1 trovato risulta dotato delle necessarie sicurezze antiinfortunistiche quali
perimetro di sicurezza elettrossccanizo aﬁplic?to an; elevatori ¢ pulsant! isolatord
di emergenza escludentl l'aiiMEnfaziune generage;

- durante il fu'nzicmaménto nOn Vengono pr:edotte en?issidti'i nocive od inquinanti neppure

di tipo acustice: il frovétb risylta percid idoneo ad operare in ambienti chiusi o

nel pressi di unitd abitative,




Per aperare la rimoziome di un autoveicolo .con il presente trovata, & necessarin che
almeno uno dei quattro lati dello stesso sia accessibile,

In cnnsideraziung delle caratteristiche proprie il trovato rigulta di utilé
applicazione quan@n si debbano muvim?ntare autoveicoli entrF brevi -distanze
(autocarroﬁzeri%, éuturinesse, autosaloni}, quando 1i si debbano gievare dal suolo per
manutenzioni varie {stazioni di servizio, cambio preumatici) e in tutti i casi in cui
sis necessario rimuovere e posizionare veicoli in wodo da permetterne il carico su

autocarri o rinufchi che ne effettuino la movimentazione entro lunghe distanze

(suﬁcorso stradale, servizio di rimozione forzata).

La wacchina risulta composta dei seguenti organi principali:

= telaie in lamiera di acciaie piegata ed elettrosaldata, tubolare di acéiaip
elettrosaldato e piatto di acciaio eleffrpsél¢at?;.

- numero quattro gruppi cingolo in cui si disfgﬁgu?: nella parteposteriore, il pignone

motrice; nella parte mediana, il carrello pur%acinguli; nella parte anteriore, il

pigﬁoné di rinvio, I cingole verd e pruprip ] co;ti%uito da una catena a rulli,
i ! 1 | !

fornata da maglie di acciaio tra loro cnlléga?e con un perna & aventi, ‘nPlla parte

esterna, una $u01ﬁ compasta di patf%ﬁi in acciaio rivestiti in gomma, I%‘éugstq'éédu
il pignane aotfice “introduce i %uoi dént? ﬁegli spazi tra le mag}ié ﬁel cingélo
lgtféndole cosi én movisento. Hentré l? cnﬁpia Fi cingql% eéterﬁi B cplleiéta
rigidamente al . telaio della hacchihi, quélla intérna'(piuf vicing gl baricentio

geonetrico della macchina) risulta culiedata al telaio da copp*é cineratiche
] l_l. X ‘1‘




prisnatiche, che la consentona movimentl verticali éscandenti o discendenti: teld

sovipenti vénganﬁ attustl impiegando organi attuatorl idrauliel linsari o consentone
1'abilitaziane dell'una o del)’altes coppla di cingold, avvicinande o alloatansndo le
stesss al suolo}‘

- attuatori idraulici rotativi a doppio effette, atti a movinentare 1 einqoli‘

- attuatori idrauliei lineari a doppio effetto, ntti a movimantarn gli arglni elavatori
e ad sbilitara maccanicaments 1'une o laltra eopﬁin 41 eingoll;. .

- nunero due organi elevatorl in cui i diétinghé' nella parte inforiove, attustore
idraulico linesre » dopplo nffatto, nalla parta mndiaﬂa, orgent 4i tra?nisiiunn 2
leveraggi composti da elewentd rigidi avenéi funzxona portante nel sollevnmsnto dei
carichi; nellﬁ partg superxore, p:apo d{ lav?ro in lamiera piegats F r%va?tiga‘in

* gonss, avente i fﬁhiibne di elenento di-ca%tattb‘tra waching @ autov%icpio;

- cnhveftitoré eléttruidrafjlifo formato da u:n aii:tl;ature eiettrif'.o at‘.l‘ﬂpplatﬂ
leccanxcaaente 3d un compressore oleodlnanica atto 2 cnnvert1re l'energla elettrlca
contenuta negli accumulatori in |:.|‘m,;5u:meI oleodinagica utﬂ}ef per a':%_llagntare gii
attuatori idraulici; s

- serbatoio per il fluido idraulico {nlio) con fxltn antunpunta mcorporah

- gruppo  elettrovalvele oleodinamiche, atte a distribuire il flujdo idraulizo in
pressione agli attuatori;

- grupﬁa di accumulatori elettrici ricaricabili tramite apposito alimehfatoré:- servona
& fornire 'energia necessaria al funzionasento della macching;

- sezione vicevente del sistema di comando 3 distanza: la sua funzione é quella di
@aptgre gli impulsi radio trasmessi daila s$ziund trasmittente del elstems di comande
] dilfanza, e tvasfp}marli in segnall slattriel con intansith sufficients a4

allaentara‘dli attuatori elettricl lnstallﬁti sulls wacehing;

oS

e




- sezione _ trassittente del sistews di contrello a distanza: tale appareheﬁio risulta

indipendénte dal resto della nacchina e rappreien&a 1' *intenfacein utlntﬁ“‘ tronits
la quale, 1'operatore pud controllare tutte le funzioni della naechina, pur
nantenendosi a opportuna distanza dalla stessa. La sezione traﬁmittente del sigtema

|

di controlle a distanza trasforms i comand1 sele21unat1 dall cperatore in impu151

radio, successxvamente captsti dalla sezxon% r1cevente delln stesso
- tuba:}unl rigide e flessibili per 1 collegamenti uleodlnamiCI;

- cavi Elettrici per i collegamenti ononiai. '

1 ?unxioﬁalentd dal trovato & il segugnte: _

- agendo sul comandi vessi a dispesizione dall’ inf rfaceia u#ahfé, vengnho.ﬁiﬁérati dalla
stessa una serie di segnali modulati in rad1qfrgqueaza; tali segnali, coqtenénti in
‘forna eodificats gli estremi dei coaandi, sono sugcessivamente captati dee&difighti ¢
aapiificati dalla sezione ricevente del sistesa di cu&ﬁndo a distanzi, @msiziqnata

| all'interno della mwacchina., I segnali cosi amplificati vengone posti in ingreésn al
convertitore élettroidrauliep ed alig glet?rnbalvole; che provvederanno a uand%re in
pressinﬁe e a distribuire il fluido idraulizo ai vari aftuatori idraulici i rotanti e

‘linearilu L'énergia elettricé atta ad aliﬁentavé la macehina viene prgleyata da una
batteria di accunulatori ricaricabili correttamente dimensionata; il fluido idraulieo

;cunprésso dal conver?itore elettro idraulico .viene invece prelevato da apposito

. serbatoio, dove ritorna dopo avere ceduto agii atfuatori 1'energia acquisita nella fase
di compressinne;

Gli organi custituent1 la presente macch1na interagiscono percid fra lorg in modo da
esaguire i cumandi inoltrati dall'operatore per wézzo dell’interfaccia utente; tali

. edmandt s0no raggruppabili cone seque:



=~ CONTROLLO DELLA COPPfﬁ DI CINGOLI INTERMA -

" Rgendo sui comandi relativi 3 tale controlle si aﬁi;ita la movimentazione planimetrica
del trovate nsdianFe l;usu della coppia ?i cingoli interna.
In sequito all’invio di un comando le elettravalvole distributrici del flusso idraulico
pruvyedona, inl p;iao lungo, ad alismentare gli attuatori idraqlici linearilprepubti a
aovisentare verficglnente 15 coppia di cingoli interna, uttenenﬁu la discesa della
stessa fino a che si verifichi il suo contatto con il sunlo e 1'ascesa della coppia di
cingoli esterna (compreso il corpo macchina rigidamente collegato alla stessa)l di una
quantifa éufficiente a garantirne un sicuro distasco dal suele,
I particolari della abilitazione al moto della coppia di cingoli interna sono
illustrati nella allegata tavola 2,
In un secondo momenta viene amalizzato il comando nella sua gpecificith, ed altre
elettrovalvole provvedono a distribuire it fiuégé-idraulicq agli attuatori {drauliei
rotanti atti 3 movimentare i s#ngoli‘cingoli abilitaii al moto: in tal modo si “ottiene
ura aovimentazicne planimetricé del trovato le cui caratferisticher dipéndenti dal tipo
di canaﬁdo inoltrato, sono illustrate dalla allegata tavola 4,
-~ CONTROLLO DELLR COPPIA DI CINGOLI ESTERNA - .
Rgendu sui cunanﬂi rel#tiﬁi a tala coptrollo si abilita 1a moviéentazinné ﬁlgnimetriba
del trovato medlante 1'uso della cuppla di cingoli esterna
In segulto a11'1nv10 di un cnlandu le elettruvalvule d;strxbutrzcx del flusso 1drau11cn
Prqvvednnuf Izn prime luago, ad a11mgntarg gl} attuafor; ;draullgl }1neqr1 preposti a

; oL v ,
sovimentare verticalmente la coppia di cingali interna, ottenenho l'asces? della stessa
. ' |

o ...divuna quantith suffieiente a garantirne'un Eiéhro distaceo dal suclo; in éonsegden’a

di- ta11 muvxmentx si verifica anche una d1sresa del corpo macchina e della coppia di

x;:,‘c1ng011 1nterna f1no ad a551curarne il contatto con il suolo,




Y particuiafi della abilitazione al moto dells ceppia- di cingoli esterna soho
| .illusfrati nella allegata tavala 3,

in un secondo momento viene %nalizzato il comando nella sua specificith ed altre
elettrovalveole ‘Prnvvedunu a distribuife il flusso idraulico agli attuatori idraulici
.rntanti, atti 5 novimentare i singoli cingoli abilitati al wmoto: in tal wodo si
ottiene una movinéntéziune planimetrica del trovate le cui caratteristiche, dipendenti
“dal tipo di comandg inoltrato, sono illustrate d?ila allegéta tavola 4.

- CONTROLLO DEGLI ORGANI ELEVATORI -

Rgendo sui comandi felativi 3 tale controllo si abilita 1'ascesa o 1? disceésa deqli
organi atti a elevare o calare al suolo gli au¥pveicoli da rimuovere.

In sééuito all'invio di un comando, lé elettrovalvole distributrici dél %1u5so

. f Lo . , : P Lo, L. . P 1.
idraulico provvedono ad alimentare gli ?ttuatorl fdraulici lineari preposti a
T : s ,

govimentare i rispettivi piani di lavoro tramite 0

gani. di traémissigneta Léveragyi.
I piani ¢i lavoro servono a stabilire 1l centatto mec?anico tra nacching éut;geiqoiu;
essi sono, rivestiti superiormente da ﬁné strato ai ga@ma, #1 fine d% gQrantira una
buona aderenza con le parti inferiori del}'r autoveicoloj ?v;tandu ?? témpo afessu
di danneggiarle, . | ) ‘

' Un éﬁﬂdgito sisteﬁa di sicurezza (perimetro di sicurezza) blocea la discesa degli
orgaﬂi elevatéri nél caso un cufpo venga interposto tra 1 piani di lavere e i reiativi

: QIIOggiamenti ricavati nel corps macchina, 2l fing 4i evitare incidenti all'opérature 0
guasti = alla macchina. Il  funzionamento degl# ﬁrgani elevatori pu & avvenire

' ‘ihdi{ferentqmenfé dall'abilitazione al woto dell'una o déll'alfra coppia di'cingoli.

: ‘Per“quantu riguarda 1'utilizzo praticb del trudétb: di sequito vengono riportati aleuni

cesempi,




. . . |

- RINOZIONE DT UM AUTOVEICOLO MEDIANTE nccss§a LATERALE -

Nel caso 1’ autoveicalo preseﬁti possibilitd di accesso laterale, occorrerd
preferibilmente esequire la vimnzione attraverso le seguenti fasi:

1) guidsre 1a macchina alla zoma §attdstan§e I’ autoveicolo, curando che la stessa si
! !
|

inserisca in tale zona mantenendo il proprio
, t P

assé longitudinale berpendhcélare a
! . .

quello longitudinale dell’ autoveicols;
2) agdiustare 1§ posi;%o#é deilé macchih@ in mu?o da collocare i ﬁiani di ?aQu?u deqli
organi elevatori sb{ta ai longherani léthrali de# telaio dell’jutuveicnaqi
3 elévare l'éutuveicéln'ad un’ altezzs suffiﬁiehte é peJmetterne la muvimentazioﬂe;
) lnvinéntéré planimétricamente l‘autnvgicniu;
5) calare I;autnvéicolo al suelo facendo rien%p?r# cospletasente gli organi elevatori;
6) guidare il trovato fuori dalla zona suttﬁgtaﬁ%g 1'autoveicolo, qttraversq un’useita
‘1aterale oppure una frontale: optando per qu%st‘ultima pecorre dapprima far esequire
alla macchina una rotazione sul posto pari ad un'angolo retto, in sodo che l'ésse
longitudinale della macchina risulti parallelo o coincidente a quello inngitudiﬁale
dell’autoveicolo, quindi si movimenterd la siessg fuori dalla zona séttustante
all‘autoveiculo, attraverso un'uscita frnntale-—
o Le fasi snpradesrrltte di rimozione sono 111ustrate dalle allegate tavole 5‘, e §-
- RIHOZIONE DI UN’AUTOVEICOLO MEDIANTE ACCESSO FRONTALE -
Hel caso l‘autovexcnlu present1 possibilitd di  accesso frontale uccorrera
pfeferibilmente eseduire la rimozione attraverso le sequenti fasi: |
1) quidare la 'macqhin% alla zoma sottostante 1’autoveicolo curando che la stessa si
'~inserisca in‘féie'zdna mantenendo il pbbbrio asseé longitudinale perpendic&laré a
. quelln iung1tud1na1e dell‘autuve1rolo

'?f,.2)’far eseguxre alla march1na una rotazione sul pusto pari a4 un’angolo retto in dodo




the l'asse longitudinale della stessa ri:@lfi perpondiéolare'i § - qualle 5

1

dell’ autoveicalo;
3) sqgiustare la posizione della macchina gn acdo da eo}locare i'piani di 1avﬁro deglii;.,"f,
organi elevatari sotto ai longheroni laterali del tﬁlaio dell’ autoveicolo;
&) elevare 1'autovettura ad un'altezza sufficiente a persetterne la sovisentazione;
5) wovimentare planimetricamente 1'autoveicolo;
&) calare 1’autoveicolo al suolo facendo rientrare completamente gli organi elevateri;
7 guidare il trovato fuori dalla zoma sottostante 1'autoveicolo, attraverso run'uscita
laterale oppure uma frontale: optando per quest’ultima gecorre dapprisa far aéegu;re
alla wmacchina uﬁal rotazione sul postc pari ad un’angolo retto, in Ludu che 1'asse
lungitudinale della macchina risulti parallelo o ceincidente a quello longitudinale
b dell’ autoveicolo, duindi si sovimenter 3 la stessa fuori dalla zona sottostante
all' autoveicolo, atfraverga un'yscita frontale,
{, Le fasi sopradescritte di ri$ozione sono illustrate dalls ailegate tavole ‘¥ & 8%
La allegata tavela 9 iliustré alcuni esempi di rigozinn? di 'autuQeiculi in cui si
rivela particolarsente utiig 1'uso del trovato, sfruttando le proprie cavatteristiche

di movimentaziore ertogonale a curvilinea.
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-~ queuoxcqixogr -

1) Macchina pe;  la riegzione di autovei¢61i caratterizzata da un sisteﬂé 8
aovinentazione- planigetrica ottenuta inﬁiegqngo due coppie di cinguii dispaste
ortogonalaente tra luro,lcone illustrato néllé allegata tavola 1,

2) Hacchina secendo 1, caratterizzata da un sistema di mavi*entazione pianimétrica
nella quale le wvariazioni direzionali sono attenute abilitanqo alter%&tivémente
}'una o 1'altra coppia di cingoli, mediantg il laro awicinamento o allontahamento
dal suolo,rcame illustrato nelle allegate tavole 2 2 3,

3} Hacehing }secondo 1 e _ 2, caratterizzats da un sistema di snllevagent@
dell'autﬁveicnln realizzato ispiegando due organi elevatori a fuﬁzionémentp
idraulico, disposti ed operanti come illustrato nella allegsta tavela 1,

4

~—r

Macchina secondo 1-3, con carattérgstiche di indipendenza da alimentazioni

elettriche esterne via cavo,

5) Macchina secondo 1-4, caratterizzata da sistema di propulsione impiegante enérgia
elettrica, fornita da elementi aceunulatori ricaricabili posti al suo interno.

&) Macchina secondo 1-5, con caratteristiche di indipendenza da sistemi di controllo
esterni viélcavu.' | |

7} Macchina séébn&u 1-6,'caratterizzata 43 un sistema di comando a distanza, costituito

da un qaadréjdi comsndo radiotrasmettitore (o interfaccia utente radiotrasmettitri_

ce) ed Qn eiémeﬁfu radioricevitore posto q11*intgrno della macchina.

—

Wacchina quadricingolata per la rimozione di autoveicali come alle precedenti

 rivendicazioni e sostanzialmente cowe deseritto e illustrato negli allegati disegni,
. ) ! i | 1

DATA ;




vista da 'A* ~ vista da 'B"
~ - (organi elevatorl estes! ) - (organl elevatorl estesl )

vista da "A"- . ~ vista da "B*
. ( organl elevator| a ripaso) ' ( organ! elevatort a riposo )
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- Abilitazione al moto della ‘coppia di cingoli interna -
| ' yfstalatemle | o o | vista frontale
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- A_bilitaiidne al moto della coppia. di cingqli ‘esterna -

vista laterale . r
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" Esempio di movimentazione planlmetrlca con cnppla d cinunll
'mternl abilitatl

© avanzamento rettmmeo o  avanzamento a.rvllneo o rotaziono sul poyiii
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entrombi i cingoli in un cingolo fermo ed ' - entrambi i cingoll in -
movimento secondo ‘ uno in movimento rjovimanto sachilido
una stessa direzione ' - tlreyinby wpposli

* Esempio di movnmentazione planimetrigs i) wiifple o bl
esterm abilitati |

avanzamento rettifineo . avanzamento éuviineo o hithdliiie Wl pde

entrambi i cingoli in : un c:ngolo fermo ed ‘
movimento secondo S uno in movimento E entrambi i cmgo!l in
una stessa direzione ‘ movimento secanda -

direzion! opposte
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Rimozione di un autoveicolo mediante accesso latorala

- fasn +23 -

gsse longitudinale autoveicola. —/

ingrasso della macching sotto-alt'outoveicolo
' (vista in’ pianto)
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g glustumentn dello posizione planimetrica
(vista in pianta)
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avamento dall'autovetiura o
‘ vista Iaterule)

TaviN.5




leozwne di un autovelcolo ‘mediante accesso Iaterale
- fasi 4-5-6 - : . o

' mowmentczwne planimetrice dell’ cutovatturn discesa of suclo delcutovettura
(wsto in pianta) . {vista loterdle) _
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0 uscita Iotcrde o frontale della rnqcchmo

(vista in pianta) - : .. o | '
TavN.E~ nrm ‘£ /Qw i




.
1

- fasi 1-2-3-4 -

leozwne di un. autovelcolo mediante aceesso frontale
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asse longitudi nole macching .

, 0 | Guida delia- macching sotto-all'outoveicolo
{vista in pionta} _
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asse longitudinale uutovelcolo

rotazione sul poato delle mavchiha
{vista in pianta) )
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aqgiustamento dslra posizione - plammetncu
{wstu in planta)

glevomento dell'autavettura ' .
(vista laterdle)
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R|mozione di un autoveicolo mediante accesso frontale |

- fasi 5-6-7 -
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movimentaziona ptcmmatncu dell'autovettura
(vlsta In pianta)

dlscesq ol suolo delloutovettura
{vista Ioterole) - )

uscita latergle o frontale della macchina
(vista in planta)

IIIIIIIIIII!

Tav.N.\.'8'--- .




~ Esempio di rimozioni di autoveicoli in cul si rivela

particclarmente utile Fuso del trovato

‘A)-utlizzando Favenzamento ortogonale
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'B) utlizzando Favanzamento curviineo
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