AMINISTERO DELLO SVILUPPG ECONOMICO
DIRETCAE GENERALE SER LA TUTELA DELLA PROPRIETA INDUSTRIALE
UERCIO TTRLIANG BRBVETT EMARCH

IDOMANDA NUMERO [[101990900142287|
[Data Deposito [01/10/1990 |
[Data Pubblicazione  {01/04/1992 |

|Sezi0ne||Classe||Sott0classe||Grupp0||Sott0grupp0|
E__ll2 |F |

Titolo

MACCHINA OPERATRICE CON BRACCIO ARTICOLATO SPOSTABILE LATERALMENTE
DOTATO ALLA SUA ESTREMITA' DEI RISPETTIVI MEZZI OPERATORI




fem TN = S o o N o e ¥

R T N T N T N S N T N e e S S Gy
L R R =« T = I o N U T - s B e

D'AGOSTIN] ORGANIZZAZIONE UDINE [TALIA Dr. 'Agostini

Descrizione di brevetto per invenzione

Titolo:
Macchina operatrice con braccio articolato spostabile lateralmente
dotato alla sua estremitd dei rispettivi mezzi operatori
Richiedente:
COMET-ITR S.p.A.
con sede in: Via Olanda - 41100 MODENA
Inventore: Ing. Franco Liverani
Rappresentato/i dal mandatario D'Agostini  Giovanni  della
D'AGOSTINI ORGANIZZAZIONE Via Giusti 17, 33100 UDIME., |,
DEPOSITATAll‘f 1 OTT' 1990 con 88 4{: & \{J A/ 9@
DESCRIZIONE

La presenie imvenzione riguarda una macchina operatrice
con braccio articolato spostabile lateralmentc con mezzi  operatori
alla rispettiva cstremitd come cucchiaio di  scavo, perforatrici,
rasaerba, ecc..
Si intende quindi con macchina operatrice qualsiasi escavaltore a
braccio articolato sia cingolato che su pneumatici, sia pale
meccaniche con retroescavatori od altro, non escluse le macchine
operatrici comportanti alla estremitd del braccio punte a perforare
gruppi rasaerba o falciatrici, ecc.

Nell'arte anteriore é noto ad esempio che lo spostamento del
braccic lateralmente negli escavatori a cucchiaio avviene dotando
lo snodo orizzontale di attacco del braccio alla strutiura rotante (su

ralla) del telaio-cabina, di un ulteriore snodo su asse verticale. In
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tal modo, ruwotando il tclaio-cabina se un lato e controruotando
braccio in modo da portarlo parallelo all’asse longihudinale, si
oltienc uno spostamento  fuori  assc  longitudinale del  braccio
escavatore.

Questa soluzione rappresenta perd inconveniente di essere
sostanzialmente limitata dalla distanza della posizione di
tmperniamento  del braccio c¢he a  sua  volta & limitala
sostanzialmente dall'ingombro del (claio-cabina ruotabile.

[n altre soluzioni ¢ presente uno snodo 1ra il braccio e
l'avambraccio, ma tale snodo ¢ wveriicale solo in una detcrminata
posizione del braccio ¢ pertanto  risulia  difficile e complicato
rcalizzarc lo scavo verticalmente.

Sono anche swalc realizzate altre soluzioni con doppio snodo
di articolazionc che prescntano una cerlta complessita  realizzativa
ed una limitata distanza di  scavo dall’assc  longitudinale di
simmelria.

Scopo del presente  trovato ¢ qucllo di rendere
possibile un maggiorc spostamento  lalcrale dello scavo rispetlo
all'asse longitudinale di simmetria  dell'escavatore ¢ di consentire
che lo scavo sia realizzato con buona perpendicolarita  in ogni
condizione.

Questo ecd altri scopi vengono raggiunti con la  presente
invenzione come dalle rivendicazioni, mediante una macchina
operatrice con braccio articolato spostabile lateralmente costituito

sostanzialmente da braccio c¢d avambraccio ove l'estremitd
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dell'avambraccio comperta un gruppo operatore, caralterizzata ‘dak ;7
ol ol |
.

fatto che la zona di snodo Ira il braccio e l'avambraccio del braccio
articolato é dotata di snodo anche su asse verticale (ramite sistema
a  parallelogramma semplice o doppio ¢ sono previsti mezzi a
cilindro fluidodinamico per controllare la rispettiva angolazione
per fare si che sia possibile, ruotando il tclaio-cabina e ponendo il
braccio in corrispondenlte posizione angolala, gontroruotare
I'avambraccio per portarlo in condiziene per lo meno parallela
all'asse longitudinale di simmelria della macchﬁa quale
direzione di avanzamento.
Con questa soluzione ¢é reso possibile aumentare la distanza di
scavo laterale dell'escavatore rispette alla sua posizione mediana.
L'invenzione ¢ meglio compresa con la unita descrizione e
disegni dati solo per csempio, in cui
Figura 1 rapprescnta una vista schematica dell’escavatore  dall'alio
con il braccio articolato angolato per elfettuare uno  $cavo
lateralmente alla macchina.
Figura 2 rappresenlta una visla in clevazione di fianco della
macchina di figura 1 con una prima soluzione di cilindro
oleodinamico per il comando verticale dell'avambraccio.
Figura 2A rappresenta una soluzione alternativa in vista similare
alla figura 2.
Figura 3 rappresenta  una  vista in clevazione di fianco della
macchina di figura 1 con una scconda soluzione di cilindro

olecdinamice per il comando veriicale dell'avambraccio.
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i Figura 4  rappresenta una vista  in clevazione di fianco della
2 macchina di  figura 1 con wuna terza scluzione di  cilindro
3 oleodinamico per il comando verticale dell'avambraccio.
. 4 Facendo rifcrimento alle figure 1,2,3,4, si rileva che con 1 €
‘ 5 indicato il telaioc di movimentazione della macchina (nel c¢aso
6 specifico su ruote, ma potrebbe essere anche cingolalo), con 3 il
7 telaio-cabina ruotabile montato su ralla secondo tecnica nota, con 4
8 il braccio imperniato solo su asse orizzontale, con 5 l'avambraccio
9 imperniate ¢ movimentato sia su assc orizzonlale mediante la staffa
) 10 F che su asse verticale 7 sccondo l'invenzione, essendo:
11 I'imperniamento su asse orizzontale del braccio 4 controllato dal
12 leverismo 12,13,14 c¢on i rispettivi sistemi di imperniamento a
) 13 parallelogramma G-F, E-D-C, A-B in connessione con le rispetlive
14  staffe di base ed arrivo (S1-82);
I'5 - JIl'imperniamentio  su  asse orizzontale dell'avambraccio 5
16 controllate dal cilindro olcodinamico (9) nclle e soluzioni di cui
17 alle figure 2,3,4, cssendo comunque la preferibile quella di figura 2
18 perché incassato  ncll'avambraccio, mentre le altre soluzioni
19  potrebbero portare ad intralci di ingombro:
20 - l'imperniamento su  asse  verticale 7 controllato dal cilindro
21 oleodinamico 8.
. 22 1l movimento dcl cucchiato 6 ¢ azionalo sccondo lecnica
- 23 tradizionale dal cilindro oleodinamico 10.
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La movimentazione su  asse verlicale dell'avambraccio (5) viene
attuata mediante cilindro fluidodinamico (8) fissato con il corpo
citindro latcralmente al rispettivo braccio (4).

Secondo la  figura 2A  si  visualizza un braccio articolato a
parallelogramma semplice S1-4-82-12", gencralmente del tipo
montabile posteriormenic  sulle  pale  meccaniche gommate o
cingolate.

Nella siessa soluzione viene illustrato il particolare accorgimento
dell'inserimento dei cilindri olcodinamici 11 ¢ 9 cntro | rispettivi
braccio (4) ed avambraccio ({5).

Si rileva ulteriormente che il ¢ilindro oleodinamico 9 € associato al
parallelogramma P1-P2-P3-P4 tramitc la coppia di leve di rinvio
91,92 sulla staffa S3 di supporio avambraccio 5, similarmcnte al
parallelogramma F1-F2-F3-F4, rcalizzaio con la coppia di leve di
rinvio 101 ¢ 102 per l'orientamento del cucchiaio 6 tramite il
cilindro 10,

Vantaggiosamente sccondo la figura 2A la macchina operatrice si
contraddistingue per il fauo che il deuo cilindro fluidodinamico (9)
di comando dctl'avambraccio (5) rispetto al braccio portante (4) §
incassato in un incase (P1) che si cstende sopra l'avambraccio (5)
cd al di souwo di un rispeuivo cilindro fluidodinamico (10) di
oricntamento del gruppo opcratorc (6) ed entrambi presentano un
montaggio su rispettivo  parallelogramma  contrapposto  (P1-P2-P3-
P4; FI-F2-F3-F4).

RIVENDICAZIONI
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di comando dctl'avambraccio (5) rispetto al braccio portante (4) §
incassato in un incase (P1) che si cstende sopra l'avambraccio (5)
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1. Macchina operatrice con  braccio articolato  spostabile
lateralmente costiluito sostanzialmente da braccio (4) ed
avambraccio (5) ove l'estremitd dell'avambraccio (5) comporta un
gruppe operatore (6), caratterizzata dal fatto che:
- la zona di snodo fra il braccio (4) e l'avambraccio (5} del braccio
articolato € dotata di snodo (7) anche su asse verticale tramite
sistema a parallelogramma (S1-4-12'-82/A-B-G-F, Si-4-12-13-14-
52/A-B-C-D+C-E-F-G);
- sono previsli mezzi a c¢ilindro fluidodinamico (8) per controllare
la rispettiva angolazione per farc si che sia possibile, ruotando il
talaio-cabina (3) e ponendo il braccio in corrispondente posizione
angolata (4), controruotare Vavambraccio (3) per portarlo in
condizione per 1o meno paralicla (Y) all'asse longitudinale di
simmetria deila macchina quale direzione di avanzamento (X).
2. Macchina operatrice secondo la  rivendicazione 1.,
caratterizzata dal fatto che la movimenlazione su asse orizzontale
dell'avambraccio (%) viene atluata mediante cilindro
fluidodinamico (9) avente il rispettivo corpo cilindro incassatlo
ncil'avambraccio  siesso  (5).
3. Macchina opcratrice sccondo la rivendicazione 1.,
caratterizzata dal fatto che il deuwlo sistema a parallclogramma ¢é di
tipo semplice (S1-4-12'-82),

4, Macchina operatrice  secondo la  rivendicazione 1,
caratterizzata dal fatto che il dcuo sistema a parallelogramma é di

tipo doppio (§81-4-12-13-14-82).
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5. Macchina operatrice  sccondo  le  rivendicazioni 1 ¢
caratterizzata dal fauo che il dello cilindro interno (9)
zil'avambraccio (5) ¢ operativamentc montato  da  un  lato
all'estremita  dell’avambraccio (53) ¢ dall'altro  su articolazione a
parallelogramma (P1-P2-P3-P4) tramite duc leve di rninvio (91-92)
una imperniata sulla rispettiva staffa orientabile di supporio (83) ¢
sull'avambraccio stesso  (5).

6 Macchina operatrice  sccondo  le  rivendicazioni 1 ¢ 2,
caratterizzata dal fatto che il detto cilindro fluidodinamico (9) di
comando dell'avambraccio (3) rispetto al braccio portaniec (4) &
incassato in un incavo {P1) che si cstende sopra l'avambraccio (5)
ed al di sotto di un rispettive cilindro fluidodinamico (10) di
orientamecnto dcl gruppo opcratore (6) cd centrambi  presentano  un
montaggio su rispettivo parallclogramma  contrapposto (P1-P2-P3-

P4; FI-F2-F3-F4).
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