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ES 2 286 198 T3 2

DESCRIPCIÓN

Sistema de recogida de basura.
El invento presente se refiere a un sistema para

recoger basura de acuerdo con el preámbulo de las
reivindicaciones independientes 1 y 8 que se acompa-
ñan.

Dichos sistemas son conocidos por las publica-
ciones EP-A-0.647.574, US-A-5.762.461 y US-A-
5.222.853, que se considera que describen la técni-
ca anterior más parecida para recipientes que deben
de ser dispuestos en una superficie del suelo para re-
coger basura de dichos recipientes con un vehículo
de recogida de basura. En los sistemas conocidos, el
vehículo de recogida de basura tiene un espacio de
carga para recibir en él la basura del recipiente. Con
este objeto, conectado al vehículo, hay dispuesto un
brazo plegable que forma medios de elevación y de
basculamiento, cuyo brazo está provisto de medios de
aplicación para sujetar y elevar el recipiente cerca del
vehículo y bascular el recipiente en una abertura en el
espacio de carga para vaciar el contenido del mismo
dentro del espacio de carga.

Además, por la patente holandesa 1.002.778 se co-
noce un sistema de acuerdo con el cual hay dispuesto
un sistema de rail en el lado del espacio de carga. El
objeto es que los medios de aplicación sean acoplados
a un recipiente hundido en el suelo y sean a continua-
ción llevados hacia arriba con el recipiente en ellos,
a lo largo del raíl y sean inclinados en el punto más
alto de la construcción del raíl, para que el recipiente
bascule también y en una posición invertida se vacíe
dentro de la abertura del espacio de carga, que está
por tanto situada cerca del punto más alto del sistema
de raíl.

El uso de los medios de elevación y basculamien-
to, que están diseñados como un raíl a lo largo del
cual el recipiente es llevado hacia arriba, tiene un nú-
mero de inconvenientes que hacen que en la práctica
sea imposible desplazarse con el vehículo por una ru-
ta a lo largo de la cual los recipientes están hundidos,
por ejemplo, en la superficie de la carretera, y coger
automáticamente los recipientes en cuestión y vaciar-
los en posición invertida.

Uno de los problemas principales es situar el ca-
mión con relación al recipiente. Un recipiente hun-
dido está estacionario y el camión debe desplazarse
hacia el recipiente y detenerse exactamente en la po-
sición correcta, para que sea posible acoplar el reci-
piente a los medios de aplicación. Se entenderá que
la posición correcta significa exactamente la posición
del camión en relación con la forma del recipiente,
así como la distancia del camión al recipiente, etc. Un
sistema de raíl es estacionario con relación al vehícu-
lo, por lo que el vehículo debe ser situado exactamen-
te con relación al recipiente para permitir un acopla-
miento con éxito del recipiente.

Existen, sin embargo, factores adicionales que
complican la utilización. El recipiente y el vehículo
pueden tener una posición diferente con relación a la
horizontal. Como resultado del uso de un raíl, los me-
dios de aplicación son por tanto demasiado rígidos pa-
ra que puedan acoplarse con éxito al recipiente.

Debido al uso de un raíl como realización de los
medios de elevación y basculamiento, el sistema co-
nocido tiene como consecuencia los siguientes incon-
venientes. El conductor debe detenerse precisamente
en el momento justo en la dirección de desplazamien-

to. El vehículo no puede permanecer allí en una po-
sición angular en el plano horizontal con relación a
la forma de la superficie superior del recipiente. Ade-
más, el vehículo y el recipiente no pueden tener aquí
una posición angular diferente en la dirección verti-
cal. Si se cumplen esas condiciones, lo que es prácti-
camente imposible, el recipiente puede ser cogido con
los medios de aplicación y vaciado.

El invento presente tiene como objetivo aliviar al
menos, y preferentemente incluso evitar, los proble-
mas relacionados con los sistemas conocidos. Por este
motivo, el sistema de acuerdo con el invento se distin-
gue de los sistemas conocidos por las características
definidas en la porción caracterizadora de las reivin-
dicaciones 1 y 8.

El sistema se realiza preferentemente de una ma-
nera totalmente automatizada. Con este objeto el sis-
tema puede comprender un dispositivo de imagen y
un control operable para el mecanismo de colocación
o posicionamiento, mediante el cual el mecanismo de
colocación puede ser manejado por un usuario con es-
te control sobre la base de vigilar el dispositivo de
imagen. El sistema está por tanto automatizado en el
sentido de que el usuario puede permanecer en la ca-
bina del vehículo si el dispositivo de imagen está si-
tuado en ella.

En una realización de esta clase, el sistema no está
sin embargo totalmente automatizado todavía, esto es,
aún no funciona sin la intervención del usuario. Pa-
ra conseguir ahora un sistema totalmente automatiza-
do, el mecanismo de colocación puede comprender un
detector para determinar automáticamente la posición
del recipiente (y de preferencia, la orientación y posi-
ción angular también) relativa al vehículo, además de
un control que puede ser operado selectivamente y el
cual esté conectado al detector para accionar el meca-
nismo de colocación de acuerdo con una posición (y
de preferencia, con una posición y orientación angular
también) determinada por el detector. En una realiza-
ción así, el sistema puede ser operado de una manera
totalmente automática, esto es, sin ninguna interven-
ción del usuario. Se necesita entonces solamente que
el usuario conduzca el vehículo a lo largo de los di-
versos recipientes del sistema. Es posible, de acuerdo
con el invento presente, no sólo salvar una distancia
entre el vehículo y el recipiente no conocida exacta-
mente de antemano, sino también disponer los medios
de elevación y basculamiento del vehículo en la di-
rección de desplazamiento. Así se evita, dentro de un
margen limitado, que el recipiente no pueda ser apli-
cado si se frena demasiado pronto o demasiado tarde.

Los medios de elevación y basculamiento com-
prenden un brazo plegable y un brazo plegable adi-
cional.

De acuerdo con el invento, ambos brazos plega-
bles se extienden entre el vehículo y los medios de
aplicación y, por medio del control por separado de
cada uno de los brazos plegables, es posible cualquier
ajuste deseado dentro de un margen limitado. Co-
mo alternativa a los brazos plegables, se pueden usar
brazos telescópicos dispuestos pivotablemente en al
menos dos direcciones del vehículo. De preferencia,
los brazos telescópicos están entonces dispuestos en
el vehículo para que basculen tridimensionalmente, y
los medios de aplicación están dispuestos asimismo
para basculamiento accionado en el extremo libre de
los brazos telescópicos.

Se describirán a continuación varias realizaciones
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del sistema de acuerdo con el invento haciendo refe-
rencia a los dibujos que se adjuntan, en los que:

la Figura 1 muestra una vista esquemática por de-
trás de un sistema para recoger basura, que no for-
ma parte del invento, ya que comprende solamente un
brazo plegable;

las Figuras 2A-F muestran vistas esquemáticas
por detrás del sistema de la Figura 1 en operación;

la Figura 3 es una vista en perspectiva de una pri-
mera realización del sistema de acuerdo con el inven-
to;

las Figuras 4-7 muestran esquemáticamente diver-
sas situaciones de la práctica que pueden ser tratadas
usando el sistema de acuerdo con la Figura 3;

la Figura 8 muestra una segunda realización del
sistema de acuerdo con el invento; y

la Figura 9 muestra una tercera realización del sis-
tema de acuerdo con el invento.

En la Figura 1 se muestra una vista esquemática
por detrás de un sistema que sólo tiene un brazo ple-
gable. El sistema comprende un vehículo en la forma
de un vehículo 1 para recoger basura que tiene un es-
pacio de carga 2 sobre el chasis 3 del mismo. El es-
pacio de carga 2 tiene una abertura de llenado 4 cerca
del lado superior del mismo.

Hundido en un foso 5, hay un recipiente 6 que
puede ser cogido por el borde superior 7. El recipiente
6 debe de ser vaciado dentro del espacio de carga 2 a
través de la abertura de llenado 4 del vehículo de re-
cogida de basura 1. Hay dispuesto un mecanismo de
elevación y basculamiento con este objeto para retirar
el recipiente 6 fuera del foso y para volcarlo en una
posición invertida en la abertura de llenado 4.

Este mecanismo de elevación y basculamiento es-
tá formado por un brazo plegable 8 que está conectado
por un lado por medio de la articulación 9 al vehículo
de recogida de basura 1 y conectado por el otro lado
por medio de la articulación 10 a medios de aplica-
ción 13 para sujetar el borde superior del recipiente
6. El brazo plegable 8 comprende además dos brazos
11, cada uno de los cuales conectado a una de las ar-
ticulaciones 9, 10 y están conectados entre sí por me-
dio de una articulación 12. Los medios de aplicación
13 son aleatorios y están diseñados, por ejemplo, co-
mo los conocidos por la patente holandesa 1.002.778
mencionada anteriormente.

Debido a la configuración del brazo articulado 8,
la distancia 14 entre el foso 5 y el vehículo de recogi-
da de basura 1 no es un requisito específico cuando el
vehículo de recogida de basura 1 es aparcado junto al
foso 5, porque, dentro de un margen limitado de dis-
tancias 14, el brazo plegable 8 puede sujetar el borde
superior 7 de un recipiente 6 con los medios de apli-
cación 13.

En esta realización es deseable que las dimensio-
nes interiores del foso 5 y las dimensiones exteriores
del recipiente 6 se correspondan tanto como sea po-
sible. El objeto es evitar que se tenga que hacer una
inversión considerable para hacer un foso en el que
el recipiente 6 no ajuste adecuadamente, como sería
el caso, por ejemplo, si el contenido del recipiente 6
tuviera que ser vaciado dentro de la abertura 4 del es-
pacio de carga 2 con un movimiento puramente pivo-
tante de un brazo pivotante.

La operación de la configuración mostrada en la
Figura 1 se ilustra en las Figuras 2A-2F.

La Figura 2A muestra la situación en la que el ca-
mión 1 llega al foso 5. El brazo plegable 8 está situado

con los brazos 11 alineados entre sí contra una pared
lateral del espacio de carga 2 y los medios de aplica-
ción 13 se sitúan sobre el techo del espacio de carga
2 ó se extienden dentro de la abertura 4. La Figura 2B
muestra el brazo plegable 8 desplegado, mientras que
los medios de aplicación 13 están orientados horizon-
talmente para ser acoplados al borde superior 7 del
recipiente 6. Por medio de un accionamiento apropia-
do de los brazos plegables 8, como se muestra en la
Figura 2C, el recipiente 6 es subido en posición ver-
tical fuera del foso 5 en la dirección de la flecha A.
Cuando el recipiente 6 es así desplazado hacia arriba,
fuera del foso 5 hasta que el borde inferior 24 del re-
cipiente 6 está libre también, el recipiente es llevado
cerca de la abertura de llenado 4. Allí se inicia enton-
ces un movimiento de pivotamiento o basculamiento
alrededor de la articulación 10 que forma la conexión
entre el brazo plegable 8 y los medios de aplicación
13, para que el recipiente 6 sea hecho pivotar hasta
darle la vuelta y sea vaciado dentro de la abertura de
llenado 4, como se muestra en la Figura 2F.

Como resultará evidente para una persona experta
en la técnica, el brazo plegable 8 forma un mecanis-
mo de colocación para los medios de aplicación con el
objeto de situar los medios de aplicación con relación
al recipiente 6 desde el vehículo de recogida de basura
1. Esto se ilustra con particular claridad en la Figura
2B. En esta Figura se muestra que los medios de apli-
cación 13 son desplazados a la misma altura, esto es,
una altura que se corresponde con el borde superior 7
del recipiente 6, con el brazo plegable desde una po-
sición adyacente a las ruedas del vehículo de recogida
de basura, hasta una posición en la que los dos brazos
11 del brazo plegable 8 están alineados entre sí. Por
tanto, en este limitado margen del brazo plegable 8, el
recipiente 6 puede ser acoplado a los medios de apli-
cación para vaciarlo. El brazo plegable 8 forma así un
mecanismo de colocación porque el recipiente puede
ser cogido con los medios de aplicación 13 dentro de
este margen verdaderamente limitado.

La Figura 3 muestra una primera realización del
sistema de acuerdo con el invento. Es de destacar que
en las diversas realizaciones de un sistema como el
que se presenta aquí se usan los mismos números de
referencia para los elementos iguales o similares.

La Figura 3 muestra una configuración con un pri-
mer brazo plegable 8 y con un brazo adicional plega-
ble 15. Los dos brazos plegables 8, 15 están montados
además en un carro o cursor 16 que es desplazable a
lo largo de un raíl 17 de un vehículo de recogida de
basuras 1. El Raíl 17 es, por ejemplo, un engranaje
de cremallera a lo largo del cual el bastidor, mostrado
esquemáticamente, se puede desplazar dentro de un
margen limitado. Debido a la configuración del carro
desplazable a lo largo del raíl 17 y teniendo sobre él
los medios de elevación y basculamiento en la forma
de brazos plegables 8, 15, los medios de aplicación
13 pueden acoplarse al borde superior 7 del recipien-
te 6 desplazando el carro 16 a lo largo del raíl 17 y
una operación posterior como se muestra en las Figu-
ras 2A-2F. La capacidad de desplazamiento del carro
16 en la dirección de la flecha B a lo largo del raíl
17 hace que la posición exacta en la que el vehícu-
lo de recogida de basura 1 se pare sea mucho menos
crítica que en la técnica conocida. El borde superior
7 del recipiente 6 puede acoplarse con éxito cuando
el vehículo 1 se detiene en una posición en la que el
recipiente 6 esté dentro de la longitud del raíl 17. La

3



5

5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2 286 198 T3 6

Figura 4 es una vista esquemática por arriba en la que
se muestra claramente lo expuesto anteriormente.

La Figura 5 es una vista esquemática por arriba de
una situación en la práctica que muestra claramente
la ventaja de un brazo plegable 8 y un brazo plegable
adicional 15. Cuando el vehículo de recogida de basu-
ra 1 se para en una posición en la que la dirección de
la longitud del vehículo 1 forma un ángulo en relación
con un borde lateral del recipiente 6, es posible com-
pensarlo como se muestra en la Figura 5. Para poder
incluso coger horizontalmente el borde superior 7 del
recipiente 6 con los medios de aplicación de la mane-
ra mostrada aquí, en la posición angular del vehículo
1 en el plano horizontal con relación al recipiente 6,
no representa ningún problema que se pueda coger el
recipiente 6 sin tener que reposicionar el vehículo de
recogida de basura 1.

La Figura 6 muestra otra situación en la práctica
en la que la superficie de tierra adyacente a la carre-
tera 18 por la que el vehículo de recogida de basura 1
se desplaza está en cuesta hacia arriba. Dependiendo
de la altura del recipiente 6 ó de la profundidad del
mismo, esta situación, que no puede ser resuelta por
la técnica conocida, puede ser tratada también de la
manera mostrada en la Figura 6.

La Figura 7 muestra además una vista esquemáti-
ca por detrás de una situación en la práctica en la que
el vehículo de recogida de basura 1 y el recipiente tie-
nen posiciones angulares relativas en la dirección ver-
tical. En la Figura 7, el vehículo de recogida de basura
1 se encuentra en la posición horizontal, pero el reci-
piente 6 está inclinado hacia delante en la dirección
de desplazamiento del vehículo 1. En esta situación
también, a pesar del ajuste estrecho del recipiente 6
en el foso 5, el recipiente 6 puede ser elevado y va-
ciado con seguridad y precisión dentro de la abertura
4.

Haciendo de nuevo referencia a la Figura 3, es de
destacar que una cámara 19 que forma un dispositivo
de imagen está dispuesta en un vehículo de recogida
de basura 1. Dicha cámara está conectada a medios
de imagen, por ejemplo, el ordenador 20, que además
de un monitor 21 también comprende una palanca de
mando 22 que forma un control con el que se puede
operar. Las imágenes recogidas por la cámara 19 son
mostradas en el monitor 21 del ordenador 20. El orde-
nador 20 está dispuesto, por ejemplo, en la cabina del
vehículo de recogida de basura 1. Al hacer uso de la
palanca de mando 22, el conductor del vehículo de re-
cogida de basura puede controlar el brazo plegable 8
y el brazo plegable adicional 15 de tal manera que los
medios de aplicación 13 estén alineados con el borde
superior del recipiente 6, o al menos con puntos de
aplicación sobre este borde superior o, posiblemente,
por debajo. De preferencia, sin embargo, el ordena-
dor 20 puede alinear los medios de aplicación 13 sin
la intervención del conductor usando, por ejemplo, la
palanca de mando 22, con lo cual se realiza un proce-

so totalmente automatizado. El conductor del vehícu-
lo de recogida de basura tiene solamente que conducir
hasta los diversos recipientes 6 a lo largo de una ruta
y detenerse cerca de uno de dichos recipientes 6 den-
tro del margen limitado de los medios de elevación
y basculamiento así diseñados con un mecanismo de
situación en la forma de brazos plegables 8, 15.

La Figura 8 muestra de una manera particularmen-
te esquemática una segunda realización del sistema
de acuerdo con el invento que está también provista
de un brazo plegable 8 y un brazo plegable adicional
15, pero en la que se hace uso, en lugar del carro 16
desplazable a lo largo de un raíl 17, de una función
de articulación adicional designada con la flecha C,
en la que los brazos plegables 8, 15 pueden pivotar
en la dirección longitudinal, o sea, en la dirección de
desplazamiento del vehículo de recogida de basura 1,
y no solamente hacia delante y hacia atrás, desde y
hasta el espacio de carga 2.

Finalmente, la Figura 9 muestra una tercera rea-
lización totalmente diferente del sistema de acuerdo
con el invento. En ella no se hace uso de un brazo ple-
gable 8 ó 15, sino de un brazo telescópico 23 (sólo se
muestra un brazo telescópico 23 en la Figura 9). Es-
tos brazos están conectados, por ejemplo, por medio
de un carro y un raíl al espacio de carga 2 del vehícu-
lo de recogida de basura 1, aunque, alternativamente,
puede realizarse también una función de articulación
adicional, como se muestra en la Figura 8. Hay dis-
puestos medios de aplicación 13 que pueden pivotar
en los extremos exteriores libre de los brazos telescó-
picos 23.

Para retirar el recipiente 6 del foso 5 en la posi-
ción vertical, un movimiento giratorio hacia arriba de
los brazos telescópicos 23 es acompañado por una ex-
tensión de los mismos desde su posición mostrada en
líneas discontinuas, o acortando los brazos telescópi-
cos 23 hasta que sea alcanzada la posición de los mis-
mos mostrada en líneas discontinuas.

Será evidente para todos, y en particular para una
persona experta en la técnica, que dentro del ámbito
del invento son posibles muchas alternativas y reali-
zaciones adicionales sin apartarse del ámbito del in-
vento, tal como se define en las reivindicaciones que
se adjuntan. Una vez proporcionado el mecanismo de
posición, los medios de aplicación pueden ser situa-
dos con relación al vehículo de recogida de basura de
manera que no sea necesaria una situación precisa de
todo el camión para conseguir el mismo efecto para
los medios de aplicación.

Apenas se ha prestado atención en lo expuesto an-
teriormente al control y accionamiento de los brazos
plegables, o al de los brazos telescópicos, ya que la
realización de los mismos, después de haber exami-
nado lo expuesto, entra perfectamente dentro de las
capacidades de una persona con destreza corriente en
la técnica.

4



7

5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2 286 198 T3 8

REIVINDICACIONES

1. Sistema para recoger basura, que comprende:

- diversos recipientes (6), que en uso están
dispuestos separados uno de otro; y

- un vehículo (1) con un espacio de carga (2)
para recibir dentro la basura de los reci-
pientes (6), comprendiendo el vehículo (1)
medios de elevación y basculamiento co-
nectados al vehículo (1) y que forman un
mecanismo de colocación (8, 15) para me-
dios de aplicación (13) para coger y levan-
tar un recipiente (6) cerca del vehículo (1)
y bascular el recipiente (6) en una abertura
(4) en el espacio de carga (2) para vaciar
el contenido del mismo dentro del espacio
de carga (2), en el que los medios de apli-
cación (13) pueden ser situados con el me-
canismo de colocación (8, 15) de acuerdo
con al menos la posición del recipiente (6)
con relación al vehículo (1),

que se caracteriza porque

los diversos recipientes (6) están dispues-
tos, al menos parcialmente, en el suelo; y

porque el mecanismo de colocación com-
prende un brazo plegable (8) y un brazo
plegable adicional (15), ambos conectados
pivotablemente (9) por un extremo al ve-
hículo (1) y con el otro extremo conectado
pivotablemente (10) a los medios de apli-
cación (13) separados uno de otro.

2. Sistema como se reivindica en la reivindicación
1, en el que los medios de aplicación (13) pueden ser
situados además por el mecanismo de colocación de
acuerdo con la orientación o posición angular del re-
cipiente (6) con relación al vehículo (1).

3. Sistema como se reivindica en la reivindicación
1 ó 2, que comprende además un dispositivo de ima-
gen (19) y un control operable (22) para el mecanis-
mo de colocación, mediante el cual el mecanismo de
colocación puede ser operado por un usuario con el
control (22) sobre la base de los medios de imagen
para observación (20, 21) conectados al dispositivo
de imagen (19).

4. Sistema como se reivindica en la reivindicación
3, en el que los medios de imágenes (20, 21) están
situados en una cabina del vehículo (1).

5. Sistema como se reivindica en la reivindicación
1 ó 2, en el que el mecanismo de colocación (8, 15)
comprende un detector para determinar automática-
mente la posición del recipiente (6) relativa al vehícu-
lo (1), y un control que puede ser operado selectiva-
mente y que está conectado al detector para accionar
el mecanismo de colocación (8, 15) de acuerdo con
una posición determinada por el detector.

6. Sistema como se reivindica en cualquiera de las
reivindicaciones precedentes, en el que el mecanismo
de colocación (8, 15) está adaptado para desplazar los
medios de aplicación (13) en la dirección del despla-
zamiento.

7. Sistema como se reivindica en la reivindicación
6, en el que está dispuesto en el vehículo (1) un raíl
(17) que se extiende en la dirección de desplazamien-
to, a lo largo de cuyo raíl (17) es desplazable un carro
(16) que tiene el mecanismo de colocación (8, 15).

8. Sistema para recoger basura, que comprende:

- diversos recipientes (6), que en uso están
dispuestos separados uno de otro; y

- un vehículo (1) con un espacio de carga (2)
para recibir dentro la basura de los reci-
pientes (6), comprendiendo el vehículo (1)
medios de elevación y basculamiento co-
nectados al vehículo (1) y que forman un
mecanismo de colocación (23) para me-
dios de aplicación (13) para coger y levan-
tar un recipiente (6) cerca del vehículo (1)
y bascular el recipiente (6) en una abertura
(4) en el espacio de carga (2) para vaciar
el contenido del mismo dentro del espacio
de carga (2), en el que los medios de apli-
cación (13) pueden ser situados con el me-
canismo de colocación (23) al menos de
acuerdo con la posición del recipiente (6)
relativa al vehículo (1),

que se caracteriza porque

los diversos recipientes (6) están dispues-
tos, al menos parcialmente, en el suelo; y

porque el mecanismo de colocación (23)
comprende un brazo telescópico (23) y un
brazo telescópico adicional (23), ambos
conectados pivotablemente por un extremo
al vehículo (1) y por el otro extremo co-
nectados pivotablemente a los medios de
aplicación (13) separados uno de otro.
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