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DESCRIPCION
Equipo para el vaciado de contenedores en un vehiculo de recogida de basuras, y vehiculo que incluye dicho equipo

La presente invencidén se refiere a un equipo para vaciar contenedores en un vehiculo motorizado de recogida de
basuras.

Otro objeto de la invencidn es un vehiculo de recogida de basuras equipado con el equipo mencionado.

Més concretamente, el equipo en cuestion se presta a ser montado junto a un vehiculo a motor para realizar de forma
totalmente automatizada el ciclo de vaciado de los contenedores utilizados para la recogida de basuras.

Como es sabido, uno de los métodos habituales para accionar la recogida de basuras en las zonas urbanas es que
los residuos se entreguen en contenedores especiales distribuidos adecuadamente a lo largo de la acera o a los lados
de las carreteras. Los contenedores son adecuados para ser vaciados periédicamente en vehiculos de motor
debidamente equipados, que se encargan del transporte de los residuos a los lugares de eliminacién o valorizacion.

Estos vehiculos de motor suelen estar equipados con un equipo adecuado para recoger el contenedor del suelo para
elevarlo por encima de una tolva de carga y volcarlo para vaciar los residuos en el vehiculo a motor. Una vez finalizado
el vaciado, el equipo también recoloca el contenedor en el suelo.

Un tipo conocido de equipo, descrito por ejemplo en el documento EP 1454848, comprende un par de brazos de
elevacién transportados de forma giratoria por un carro mévil a lo largo de una estructura de bastidor de guia
extensible. El bastidor de guia esta formado por un primer armazdn con un extremo superior articulado horizontalmente
cerca del umbral de acceso de la tolva y un segundo armazén que se desliza longitudinalmente con respecto al primer
armazoén. En estado de reposo, la estructura del bastidor de guia esta retraida longitudinalmente y yuxtapuesta
verticalmente contra la pared lateral de la tolva, con los brazos de elevacién extendidos verticalmente hacia abajo con
respecto al carro, situados aproximadamente a la mitad de la extensién del bastidor.

El ciclo de funcionamiento prevé que los brazos de agarre giren angularmente para adoptar una orientacién horizontal
y, mediante la extension de la estructura extensible y el deslizamiento del carro a lo largo de la segunda porcién de
esta, desciendan hasta el nivel del contenedor para engancharlo a los respectivos elementos de agarre. Un actuador
que opera sobre el primer armazén del bastidor de guia extensible estd adaptado para ser activado para inclinar este
ultimo con respecto al lateral del vehiculo con el fin de alcanzar la caja, situada a cierta distancia del propio vehiculo.
Dicha distancia varia de vez en cuando en funcién de la posicién de parada del vehiculo.

Al engancharse, el bastidor de guia extensible se contrae retrayendo el primer armazén dentro del segundo armazoén,
y el carro devuelve los brazos de agarre a la posicion elevada hasta el extremo superior del bastidor de guia. Una
rotacién de los brazos de agarre alrededor de su eje de articulacidén horizontal determina el vuelco del contenedor y el
vaciado del contenido de la tolva.

Con un ciclo de funcionamiento inverso al descrito, el contenedor se reposiciona en el suelo y el equipo vuelve a la
condicién de reposo.

El documento EP 1389591 propone un equipo conceptualmente similar al descrito anteriormente en el que, a diferencia
de éste, el vuelco del contenedor se acciona mediante el vuelco del bastidor de guia extensible alrededor de su eje de
articulacién cerca del umbral de acceso a la tolva. Un par de actuadores fluidodindmicos de accionamiento simultaneo
acttan entre el lateral del vehiculo a motor y el bastidor de guia para inclinarlo hasta que los brazos de agarre alcancen
el contenedor. El contenedor enganchado por los brazos de agarre se eleva tras la contraccién del bastidor de guia
extensible y la traslacién del carro hacia la parte superior del mismo.

Cuando el contenedor ha superado el umbral de acceso de la tolva, se ordena un nuevo accionamiento de los citados
actuadores fluidodindmicos para determinar el vuelco de esta tras una accién de vuelco del bastidor de guia extensible
sobre su eje de articulacion.

Se divulga un aparato en el documento EP 2530033 que comprende una estructura extensible articulada cerca del
umbral de acceso de la tolva de carga de un vehiculo a motor, y que lleva de forma giratoria un par de brazos de
elevacidén acoplables operativamente a un contenedor. Una estructura auxiliar sujeta de forma giratoria cerca del
umbral de acceso actla sobre la estructura extensible para hacer girar esta Ultima desde una posiciéon de aproximacion
con respecto a una pared lateral de la tolva hasta una posicién de agarre en la que los brazos de elevacién estan
distanciados de la pared lateral. Unos actuadores basculantes actlan entre la estructura auxiliar y la estructura
extensible para hacer girar esta ultima entre una posicién de reposo en la que se extiende por debajo con respecto al
umbral de acceso y una posicién basculante en la que se eleva con respecto al propio umbral de acceso.

El documento EP1142803 propone un sistema en el que la parte superior de un bastidor de guia esté constrefiida con
respecto al lateral del vehiculo automévil por un sistema de paralelogramo articulado formado por un mamparo
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oscilante dispuesto en la parte superior del bastidor, y un par de barras articuladas ligeramente inferiores con respecto
al mamparo oscilante. EI movimiento de extraccién y reentrada del bastidor de guia estd controlado por un actuador
hidraulico articulado al armazén del vehiculo y que funciona en un punto intermedio de la extensién en altura del
bastidor de guia.

El documento CN109748015A divulga el objeto del predmbulo de la reivindicacién 1: un equipo para vaciar
contenedores en un vehiculo de recogida de basuras.

El objeto principal de la presente invencidn es sustancialmente proponer una nueva disposicién y cooperacion de las
partes constituyentes del equipo, en virtud de la cual se puede lograr una simplificacién estructural y una reduccién de
pesos y dimensiones.

En particular, se propondra un nuevo equipo de agarre disefiado para optimizar la distribucién de las cargas sobre los
distintos componentes que intervienen en el agarre y el movimiento del contenedor durante la accién de elevacion y
vuelco, de forma que se permita una contencién dimensional de los mismos en favor de los costes de construccién y
de la usabilidad de los espacios, por ejemplo para aumentar la capacidad de carga de la tolva y/o de la caja de
almacenamiento asociada a la misma.

Otro objeto de la invencién es proponer un equipo en el que las restricciones entre las piezas se combinen
geométricamente para mejorar la estabilidad mecanica del sistema tanto durante las operaciones de elevacion e
inclinacién del contenedor, como en la posiciéon de aproximacién al lateral del vehiculo durante los movimientos de
este.

Otro objeto de la invencién es proporcionar un equipo disefiado para ser adaptable a diferentes necesidades
operativas, por ejemplo en términos de la distancia de agarre del contenedor desde el lateral del vehiculo a motor y/o
los espacios de maniobra necesarios en la parte superior del equipo para mover el contenedor durante las etapas de
elevacién y vuelco.

Estos y otros objetos, que se pondran de manifiesto en el curso de la presente divulgaciéon, se consiguen
sustancialmente mediante un equipo para vaciar contenedores en un vehiculo de recogida de basuras, de acuerdo
con la reivindicacién 1.

De acuerdo con otro aspecto, un objeto de la invencién es un vehiculo de recogida de basuras de acuerdo con la
reivindicacién 10.

En al menos uno de los aspectos anteriores, la invencién también puede comprender una o mas de las siguientes
caracteristicas preferentes.

Preferentemente, el extremo inferior de dicho al menos un puntal est4 restringido alrededor de un eje de articulacion
inferior cercano a un eje de restricciéon del extremo proximal del brazo de empuje.

Preferentemente, el extremo superior de dicho al menos un puntal esta restringido alrededor de un eje de articulacion
superior cercano a un eje de restriccién del extremo proximal del brazo de soporte.

Preferentemente, el eje de articulacién inferior del puntal esta espaciado hacia el lateral del vehiculo, con respecto a
una direccidén de alineacién que une el eje de restriccién del extremo proximal del brazo de empuje con el eje de
restriccidn del extremo proximal del brazo de soporte.

Preferentemente, el eje de articulacién superior del puntal esté alejado del lateral del vehiculo, con respecto a una
direccion de alineacién que une el eje de restriccién del extremo proximal del brazo de empuje con el eje de restriccién
del extremo proximal del brazo de soporte.

Preferentemente, los ejes de articulacién inferior y superior del puntal estan situados en lados opuestos con respecto
a un plano que contiene los ejes de restriccién de los extremos proximales del brazo de soporte y del brazo de empuije.

Preferentemente, dicho al menos un puntal tiene al menos un dispositivo de ajuste para cambiar la distancia entre sus
extremos superior e inferior.

Preferentemente, el brazo de empuje transporta de forma giratoria al menos un cursor a lo largo de una guia deslizante
transportada por el bastidor de guia. Preferentemente, dicho actuador de control tiene un primer extremo articulado a
un punto fijo con respecto al conjunto de soporte, y un segundo extremo articulado con respecto al brazo de empuje,
en un punto entre el extremo proximal y el extremo distal del propio brazo de empuje.

Preferentemente, el grupo cinematico comprende un par de dichos brazos de empuje y un par de dichos brazos de
soporte, que operan en respectivos lados opuestos del bastidor de guia y estdn mutuamente interconectados por
medio de un par de dichos puntales.
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Preferentemente, el grupo cinematico comprende al menos un par de dichos brazos de empuje y al menos un elemento
transversal de rigidizacidn y sincronizaciéon que conecta mutuamente los brazos de empuje.

Preferentemente, el segundo extremo del actuador de control actia sobre dicho al menos un elemento de rigidizacién
transversal.

Preferentemente, en la posicién de aproximacién, dicho brazo de empuje y brazo de soporte estan unidos al bastidor
de guia de acuerdo con una orientacidén sustancialmente paralela al mismo.

Preferentemente, dicho al menos un brazo de soporte tiene una extensiéon arqueada en un plano vertical.

Preferentemente, una distancia entre los puntos de fijacién de los extremos proximal y distal del brazo de empuje es
mayor que una distancia entre los puntos de fijacién de los extremos proximal y distal del brazo de soporte.

Preferentemente, dicho grupo cinemético, en el movimiento entre la posiciéon de aproximacién y la posicidén de distancia
méxima, aleja un extremo superior del bastidor de guia del lateral de acuerdo con una medida inferior con respecto a
una distancia impuesta a una porcién inferior del bastidor de guia del lateral.

Preferentemente, el conjunto de soporte comprende al menos una abrazadera de articulacion superior y una
abrazadera de articulacién inferior, integrados en el lateral del vehiculo y que sobresalen externamente del mismo.

Preferentemente, el extremo proximal del brazo de empuje esté restringido a dicho al menos una abrazadera de
articulacion inferior.

Preferentemente, el extremo proximal del brazo de soporte esta limitado a dicho al menos una abrazadera de
articulacién superior.

Preferentemente, dicho conjunto de soporte esté fijado a un lateral del propio vehiculo a motor.

Preferentemente, el conjunto de soporte se fija en una tolva de carga que tiene en la parte superior un umbral de
acceso situado cerca de un extremo superior del bastidor de guia.

Otras caracteristicas y ventajas se hardn mas evidentes a partir de la descripcién detallada de una realizacién
preferida, aunque no limitativa, del equipo para agarrar y vaciar contenedores en un vehiculo de recogida de basuras,
de acuerdo con la presente invencién.

Dicha descripcidn se expondra en lo sucesivo con referencia a los dibujos adjuntos, facilitados Unicamente a titulo
ilustrativo y, por tanto, no limitativo, en los que:

La figura 1 muestra una vista en perspectiva del equipo de acuerdo con la presente invencién, dispuesto en la condicién
de aproximacién en el lateral de un vehiculo de recogida de basuras;

La figura 2 muestra el equipo de la figura 1 en una vista lateral en la posicién de aproximacién al lado del vehiculo a
motor parcialmente seccionado, durante un ciclo de vaciado de un contenedor de recogida de basuras;

La figura 3 es una ilustraciéon similar a la figura 2, que muestra el equipo durante la ejecucién del ciclo de vaciado en
una posicion de maxima distancia del lateral del vehiculo a motor;

La figura 4 es un detalle ampliado de la figura 3,
La figura 5 muestra el detalle de la figura 4 en vista en perspectiva;
La figura 6 es un detalle ampliado de la figura 4,

La figura 7 muestra una vista en perspectiva del aparato en una posicién de maxima distancia desde el lateral del
vehiculo a motor.

En las figuras citadas, el numero 1 indica globalmente un aparato para el vaciado de contenedores en un vehiculo de
recogida de basuras, de acuerdo con la presente invencién.

El equipo 1 es adecuado para ser instalado en un vehiculo a motor 2 utilizado para la recogida de residuos, por ejemplo
a lo largo de un lateral 3 del mismo, en una tolva de carga 4 dispuesta operativamente entre una cabina de conduccién
5y una caja 6 para el transporte y/o compactacidén de los propios residuos.

De manera conocida, un conjunto de prensado 4a que funciona en la parte inferior de la tolva de carga 4 transfiere los
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residuos vaciados en la propia tolva a la caja 6 mediante el equipo 1.

El equipo 1 comprende un bastidor de guia 7, que tiene, por ejemplo, un par de montantes de guia 8 mutuamente
paralelos e interconectados entre si por travesafios 9 respectivos.

El bastidor de guia 7 esta acoplado a un conjunto de soporte 10 adecuado para ser instalado en el lateral 3 del vehiculo
a motor 2, en la tolva de carga 4. En el ejemplo ilustrado, el conjunto de soporte 10 esta formado por un par de
abrazaderas de articulacidén superior 11 y un par de abrazaderas de articulacion inferior 12, integradas en una pared
lateral de la tolva de carga 4 y que sobresalen externamente de la misma. En el ejemplo ilustrado, cada una de las
abrazaderas de articulacion superior e inferior 11 y 12 comprende un par de placas que sobresalen una al lado de la
otra del lateral 3 del vehiculo a motor 2, cerca de la tolva de carga 4.

Entre los montantes de guia 8 se ha enganchado de forma deslizante un carro 13 que transporta de forma giratoria,
en lados opuestos del bastidor de guia 7, un par de brazos de elevacién 14 respectivamente paralelos, que se
enganchan de forma operativa con una caja 15 para residuos, que se vaciara dentro de la tolva de carga 4.

En particular, mediante uno o varios accionadores adecuados 16 asociados al carro 13 y no descritos en detalle ya
que pueden ser realizados de manera conocida per se, los brazos de elevacion 14 son preferentemente desplazables
en aproximacidén y alejamiento mutuos, asi como simultdneamente giratorios alrededor de un eje horizontal para
engranar con los respectivos elementos de agarre 17 en forma de pasador, que sobresalen respectivamente de las
paredes laterales opuestas de la caja 15, provocando eventualmente el desprendimiento del suelo de la propia caja.

Un accionador de elevacidn 18, que tampoco se describe en detalle ya que puede fabricarse de manera conocida,
actua sobre el carro 13 para controlar su movimiento a lo largo del bastidor de guia 7, con el fin de elevar la caja 15
hasta un extremo superior 7a del propio bastidor, situado en un umbral de acceso 19 de la tolva de carga 4.

Una vez alcanzado el extremo superior 7a del bastidor de guia 7, la caja 15 se vuelca mediante una nueva rotacién
de los brazos de elevaciéon 14, para determinar el vaciado de los residuos en el interior de la tolva de carga 4.
Mecanismos adecuados, conocidos per se y por tanto no descritos en detalle, pueden asociarse a los brazos de
elevacidén 14 para determinar la apertura de la tapa de la caja 15, en conjuncién con la accién de vuelco. Una vez
finalizado el vaciado, la caja 15 se vuelve a colocar en el suelo, con un ciclo de movimiento inverso al descrito
anteriormente.

El bastidor de guia 7 esté restringido al conjunto soporte 10 por medio de un grupo cinematico 20 que permite su
movimiento entre una posicién de aproximacidn respecto al lado 3, representada en las figuras 2, 4 y 5 y una posicién
de méxima distancia respecto al propio lado 3, representada en las figuras 3, 6y 7.

De este modo, se permite un enganche efectivo de la caja 15 independientemente, dentro de ciertos limites, de la
distancia entre ésta y el lateral 3 del vehiculo a motor 2.

El grupo cinemético 20 comprende dos palancas de mando 21, 23, 28 que son sustancialmente idénticas entre si,
cada una de las cuales actlia en uno de los lados respectivamente opuestos del bastidor de guia 7, es decir, en uno
de los montantes de guia 8.

Cada palanca de mando 21, 23, 28 comprende al menos un brazo de soporte 21 que actla entre el lateral 3 del
vehiculo a motor 2, cerca del umbral de acceso 19, y el bastidor de guia 7. Més en particular, cada brazo de soporte
21 tiene un respectivo extremo proximal 21a sujeto de forma giratoria al conjunto de soporte 10 mediante un primer
pasador 22 acoplado a una de las abrazaderas de articulaciéon superiores 11, y un extremo distal 21b sujeto de forma
giratoria al extremo superior 7a del bastidor de guia 7. Los brazos de soporte 21, dispuestos uno al lado del otro en
posiciones lateralmente opuestas al bastidor de guia 7, pueden tener convenientemente un desarrollo arqueado en un
plano vertical, para no interferir con los movimientos de los brazos de elevacién 14 y/o del carro 13 cuando este Ultimo
alcanza el extremo superior 7a del propio bastidor de guia.

Cada palanca de mando 21, 23, 28 comprende ademas al menos un brazo de empuje 23 que actlia entre el lateral 3
del vehiculo y el bastidor de guia 7. Mas en particular, se prevé preferentemente que cada brazo de empuje 23 tenga
un extremo proximal 23a sujeto de forma giratoria al conjunto de soporte 10 mediante un segundo pasador 24 acoplado
a una de las abrazaderas de articulacién inferiores 12. A su vez, un extremo distal 23b del brazo de empuje 23 esta
sujeto de forma giratoria y guiado de forma deslizante a lo largo de una porcidn inferior 7b del bastidor de guia 7,
separada del extremo superior 7a. A tal fin, se prevé preferentemente que el extremo distal 23b del brazo de empuje
23 lleve de forma giratoria al menos un cursor, por ejemplo en forma de rodillo de deslizamiento 25, u otro tipo acoplado
de forma deslizante a lo largo de una guia de deslizamiento 26 fijada en un lado del montante de guia 8 respectivo
orientado hacia el exterior del bastidor de guia 7.

Los brazos de empuje 23 de ambas palancas de mando 21, 23, 28 pueden estar mutuamente interconectados por uno
0 més elementos transversales de rigidizacion y sincronizacién 27.
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Para cada palanca de mando 21, 23, 28 hay también al menos un puntal 28 que opera entre el brazo de soporte 21y
el brazo de empuje 23.

Més en particular, cada puntal 28 tiene un extremo superior 28a restringido de forma giratoria cerca del extremo
proximal 21a del brazo de soporte 21, alrededor de un eje de articulacién superior X1 paralelo y proximal al eje de
restriccién representado por el primer pasador 22. Con respecto a una direccion de alineacién T que pasa a través de
los ejes de restriccion definidos por el primer y segundo pasador 22, d124, el eje de articulaciéon superior X1 del puntal
28 esta preferentemente distanciado del mismo, alejandose del lado 3 del vehiculo a motor 2.

A su vez, un extremo inferior del puntal 28 esta limitado de forma giratoria cerca del extremo proximal 23a del brazo
de empuje 23, alrededor de un eje de articulacién inferior X2, paralelo y proximal al eje de limitacion representado por
el segundo pasador 24. Con respecto a la mencionada direccién de alineacién T, el eje de articulacién inferior X2 del
puntal 28 esta preferentemente distanciado del mismo, hacia el lado 3 del vehiculo a motor 2.

En otras palabras, los ejes de articulacién inferior X1 y superior X2 estan situados en lados opuestos con respecto a
un plano que contiene los ejes de restriccién de los extremos proximales del brazo de soporte 21 y el brazo de empuje

Al menos un dispositivo de ajuste 29, por ejemplo de tipo roscado, esta convenientemente asociado a cada puntal 28
para modificar la distancia entre sus extremos superior e inferior 28a y 28b. Interviniendo en el dispositivo de ajuste
29 es posible, por lo tanto, realizar los ajustes oportunos, por ejemplo para ajustar y/o estabilizar la orientacién del
bastidor de guia 7 con respecto al lado 3 en la posicidn de aproximacion, y/o para recuperar holguras mecanicas
causadas por desgaste u otros factores.

En el grupo cinematico 20 actua al menos un actuador de control 30, sobre cuya accién se determina el movimiento
del bastidor de guia 7 entre la posicién de aproximacién y la posicién de distancia maxima respecto al lado 3 del
vehiculo a motor.

Puede incluirse convenientemente un Unico actuador de control 30, por ejemplo un cilindro hidraulico, que actle sobre
los brazos de empuje 23. Méas en particular, en el ejemplo ilustrado, el actuador de control 30 esta provisto de un
primer extremo 30a articulado a un punto fijo con respecto al conjunto de soporte 10, por ejemplo en el armazén del
vehiculo a motor o debajo de la tolva de carga. Un segundo extremo 30b del actuador de control 30 esta a su vez
articulado al elemento de rigidizacion transversal 27 situado en una zona intermedia entre el extremo proximal 21a y
el extremo distal 21b de cada uno de los brazos de empuje 23.

Durante el funcionamiento del vehiculo motorizado 2, el accionador de control 30 mantiene el equipo en estado de
reposo con el bastidor de guia 7 en posicién de aproximacién al lado 3. En esta situacion, se prevé ventajosamente
que en cada palanca de mando 21, 23, 28 el brazo de empuje 23, asi como el brazo de soporte 21, estén
sustancialmente adyacentes al bastidor de guia 7 de acuerdo con una orientacién sustancialmente paralela al mismo.
A su vez, el mismo bastidor de guia 7 mantiene una orientacién sustancialmente vertical y/o paralela al lateral 3 del
vehiculo a motor 2, como se muestra en la figura 2.

Por lo tanto, se consigue una condicién de huella minima del equipo 1, contenida en el contorno de la huella del
vehiculo a motor 2. La posibilidad de ajustar la longitud de los puntales 28 mediante los dispositivos de ajuste 29
permite optimizar la orientacién del bastidor de guia 7 y la estabilidad del mismo gracias al registro de cualquier holgura
mecénica, favoreciendo la seguridad durante el funcionamiento.

Si el vehiculo motorizado 2 se detiene a una distancia minima de la caja 15 que debe vaciarse, la rotacién de los
brazos de elevacién 14 puede controlarse directamente partiendo de la condicidén de reposo en la que estan orientados
hacia abajo, para determinar el enganche de la caja 15 sin necesidad de activar el accionador de control 30. En este
caso, como se ilustra en la figura 2, todo el ciclo de vaciado y reposicionamiento de la caja 15 puede realizarse
manteniendo el bastidor de guia 7 en la posicién de aproximacion.

Cuando, por el contrario, el vehiculo motorizado 2 se detiene a una cierta distancia de la caja 15 que debe vaciarse,
es posible determinar, accionando el accionador de control 30, el alejamiento del bastidor de guia 7 del lateral 3 de
acuerdo con una medida adecuada para que los brazos de elevaciéon 14 entren en contacto con los respectivos
elementos de agarre 17 de la caja 15. El bastidor de guia 7 puede detenerse en cualquier posicidén entre la posicién
de aproximacién y la posicién de distancia maxima, en funcién de la distancia entre el lateral 3 del vehiculo a motor 2
y la caja 15.

La distancia D2 entre los puntos de unidn del extremo proximal 23a y el extremo distal 23b del brazo de empuje 23 es
convenientemente mayor que una distancia D1 entre los puntos de unién del extremo proximal 21a y el extremo distal
21b del brazo de soporte 21.

Las restricciones impuestas por el grupo cinematico 20 garantizan que, en el movimiento entre la posicién de
aproximacién y la posicidén de distancia méaxima, el extremo superior 7a del bastidor de guia 7 se aleje del lado 3 de
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acuerdo con una medida relativamente pequefia, sin embargo inferior con respecto a la distancia impuesta a un
extremo inferior del propio bastidor de guia 7.

En consecuencia, el bastidor de guia 7 en la condicién de distanciamiento adopta una orientacién inclinada, de modo
que su extremo inferior se aproxima a la caja a recoger, mientras que su extremo superior 7a se desplaza sélo
ligeramente con respecto al plano vertical que contiene el umbral de acceso 19 de la tolva de carga 4.

Después de que la caja 15 haya sido enganchada por los brazos de elevacién 14 14, el ciclo de vaciado y
reposicionamiento de la caja 15 puede completarse ventajosamente manteniendo el bastidor de guia 7 inmovil en la
posicién asumida con el fin de enganchar la caja 15 propiamente dicha.

La ausencia de movimiento del bastidor de guia 7 con respecto al lateral 3 del vehiculo automévil 2 mientras la caja
15 permanezca enganchada a los brazos de elevacion 14, favorece un reposicionamiento preciso de la propia caja 15
en la misma posicién desde la que fue recogida.

Ademas, dado que el movimiento de los brazos de elevacién 14 se produce de forma auténoma e independiente del
del bastidor de guia 7, ventajosamente es posible realizar todo el ciclo de vaciado y recolocacién manteniendo la caja
15 orientada de forma adecuada para limitar los espacios necesarios para el movimiento de la caja 15.
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REIVINDICACIONES

1. Equipo para el vaciado de contenedores en un vehiculo de recogida de basuras, que comprende:

un bastidor de guia (7);

un carro (13) desplazable a lo largo del bastidor de guia (7) y provisto de un par de brazos de elevacidn (14) acoplables
operativamente a respectivos elementos de agarre (17) llevados por paredes laterales respectivamente opuestas de
una caja (15);

un conjunto de soporte (10) que puede fijarse a un lateral (3) de un vehiculo a motor (2);

un grupo cinematico (20) que une el bastidor de guia (7) al conjunto de soporte (10);

al menos un actuador de control (30) que actla sobre el grupo cinematico (20) para desplazar el bastidor de guia (7)
entre una posiciéon de aproximacién con respecto a dicho lado (3) y una posiciéon de maxima distancia con respecto a
dicho lado (3);

caracterizado por que dicho grupo cinematico (20) comprende:

al menos un brazo de soporte (21) con un extremo proximal (21a) respectivo sujeto de forma giratoria al conjunto de
soporte (10) y un extremo distal (21b) restringido de forma giratoria a un extremo superior (7a) del bastidor de guia
(7)y

al menos un brazo de empuje (23) que tiene un extremo proximal (23a) sujeto de forma giratoria al conjunto de soporte
(10), y un extremo distal (23b) guiado de forma deslizante a lo largo de una porcién inferior (7b) del bastidor de guia
(7), separado de dicho extremo superior (7a);

al menos un puntal (28) que tiene un extremo inferior (28b) restringido cerca del extremo proximal (23a) del brazo de
empuje (23), y un extremo superior (28a) restringido cerca del extremo proximal (21a) del brazo de soporte (21).

2. Equipo de acuerdo con la reivindicacién 1, en el que el extremo superior (7a) de dicho al menos un puntal (28) esta
restringido alrededor de un eje de articulacidén superior (X1) préximo a un eje de restriccién del extremo proximal (21a)
del brazo de soporte (21), y el extremo inferior (28b) de dicho al menos un puntal (28) esta preferentemente restringido
alrededor de un eje de articulacidn inferior (X2) préximo a un eje de restriccién del extremo proximal (21a) del brazo
de empuje (23).

3. Equipo de acuerdo con la reivindicacién 1 0 2, en el que los ejes de articulaciéon superior (X1) e inferior (X2) del
puntal (28) estan situados en lados opuestos con respecto a un plano que contiene los ejes de restriccién de los
extremos proximales (21a, 23a) del brazo de soporte (21) y del brazo de empuje (23).

4. Equipo de acuerdo con una o varias de las reivindicaciones anteriores, en el que dicho al menos un puntal (28) tiene
al menos un dispositivo de ajuste (29) para modificar la distancia entre sus extremos superior (28a) e inferior (28b).

5. Equipo de acuerdo con una o varias de las reivindicaciones anteriores, en el que el brazo de empuje (23) transporta
de forma giratoria al menos un cursor (25) que se desliza a lo largo de una guia de deslizamiento (26) transportada
por el bastidor de guia (7).

6. Equipo de acuerdo con una o mas de las reivindicaciones anteriores, en el que dicho actuador de control (30) tiene
un primer extremo (30a) articulado a un punto fijo con respecto al conjunto de soporte (10), y un segundo extremo
(30b) articulado con respecto al brazo de empuje (23), preferentemente en un punto entre el extremo proximal (23a) y
el extremo distal (23b) del propio brazo de empuje.

7. Equipo de acuerdo con una o varias de las reivindicaciones anteriores, en el que dicho al menos un brazo de soporte
(21) tiene un desarrollo arqueado en un plano vertical.

8. Equipo de acuerdo con una o varias de las reivindicaciones anteriores, en el que una distancia (D2) entre los puntos
de fijacién de los extremos proximal (23a) y distal (23b) del brazo de empuje (23) es mayor que una distancia (D1)
entre los puntos de fijacion de los extremos proximal (21a) y distal (21b) del brazo de soporte (21).

9. Equipo de acuerdo con una o varias de las reivindicaciones anteriores, en el que el conjunto de soporte (10)
comprende al menos una abrazadera de articulaciéon superior (11) y una abrazadera de articulacién inferior (12),
integral con el lateral (3) del vehiculo automoévil (2) y que sobresalen exteriormente del mismo, en el que el extremo
proximal (23a) del brazo de empuje (23) esta restringido a dicho al menos una abrazadera de articulacién inferior (12),
y en el que el extremo proximal (21a) del soporte de brazo (21) esta restringido a dicho al menos una abrazadera de
articulacién superior (11).

10. Vehiculo automévil para la recogida de residuos, que comprende un equipo (1) de acuerdo con una o varias de
las reivindicaciones anteriores.



ES 2995121 T3




ES 2995121 T3

=
e o e

.
\t\\)\.
o

AT

'

Ry

P

10



ES 2995121 T3

11



ES 2995121 T3

S VAN

A
L
ey
R A

12



ES 2995121 T3

13



ES 2995121 T3

14



	Page 1 - ABSTRACT/BIBLIOGRAPHY
	Page 2 - DESCRIPTION
	Page 3 - DESCRIPTION
	Page 4 - DESCRIPTION
	Page 5 - DESCRIPTION
	Page 6 - DESCRIPTION
	Page 7 - DESCRIPTION
	Page 8 - CLAIMS
	Page 9 - DRAWINGS
	Page 10 - DRAWINGS
	Page 11 - DRAWINGS
	Page 12 - DRAWINGS
	Page 13 - DRAWINGS
	Page 14 - DRAWINGS

