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ES 2360 685 T3

DESCRIPCION
Triturador de residuos que comprende al menos dos rotores

La presente invencion se refiere a un triturador para residuos (desechos, residuos de produccion, material reciclable,
etc.), que comprende:

- una estructura de soporte que soporta una camara de carga;
- un rotor portaherramientas, situado en asientos formados en la pared inferior de la camara de carga;

- una tolva movil, que se desliza sobre la camara de carga y dotada de un movimiento de traslacion alternativo, que
tiene dos paredes de extremo que sobresalen hacia abajo hasta q ue casi rozan la parte inferior de la camarade
carga, presionan el material que va a tritur arse contra los rotores tal como se describ e en el d ocumento US 4 41 2
653.

Los rotores giran en el sentido opu esto al movimie nto de traslacién de la tolva e invierten su sentido de rotacion
cuando la tolva invierte su sentido de traslacion, es decir, cuando la tolva se traslada en un sentido (por ejemplo: de
izquierda a d erecha) los rotores rotan en un se ntido (p or ejemplo: e n s entido co ntrario a las agujas delreloj) y
viceversa.

En el tratamiento de los desechos, y en particular de los desechos urbanos (desechos urbanos sélidos y similares),
se esta haciendo cada vez mas urgentemente necesario (o, al menos, aconsejable) someter los desechos, tras una
seleccion y s eparacion a decuadas de frac ciones n o inflamables o de otro m odo m anejables, a un procesode
trituracion adaptado para hacer que las dimensiones medias del material restante sean lo suficientemente pequefias
para facilitar su uso como combustible alternativo en incineradores u hornos de fabricas de cemento: de hecho, la
facilidad de alimentacién del horno y la p osibilidad d e homogenizacion asi o btenidas constitu yen los elem entos
necesarios para una gestion correcta y beneficiosa del ciclo de calentamiento de la combustion.

Ademas, para que dic ha g estion de d esechos sea ec ondmicamente viable es nec esario p ara el r endimiento d el
sistema y, en particular, de la seccion de trituracién garantizar tasas muy altas por hora, normalmente del orden de
muchas toneladas/hora.

Estos rendimientos se obtienen normalmente en la actualidad con el uso de maquinas que usan rotores individuales
grandes o muy grandes, q ue soél o tie nen un se ntido d e rotacion y d e trabajo y que llevan a grandes p otencias
instaladas y costes de inversion altos.

Sin embargo, este tipo de maquinas tiene la limitacién de que, cuando es necesario intervenir para reparaciones o
mantenimiento (que generalmente son muy frecuentes precisamente debido al tipo de trabajo que se lleva a cabo),
cada intervencion es particularmente costosa en términos econémicos y practicos puesto que obliga a interrumpir el
funcionamiento de toda la linea de trituracion, normalmente durante periodos nada desdefiables.

En particular, para garantizar las altas tasas de rendimiento necesarias, las maquinas de la técnica anterior tienen un
rotor con un diametro y longitud grandes, que tiene un momento de inercia muy grande y puede por tanto result ar
danado facilmente por cuerpos extrafios duros, que no pueden triturarse (facilmente presentes en los desechos) que
se eng anchan con los bor des de corte d el rotor, haci endo que el rot or se deten ga mas o meno s al instante y
causando dafios o roturas frecuentes de las herramientas de corte.

En muchos casos, para evitar interrupciones inaceptables del servicio, se dispone de una maquina de reserva para
sustituir a la maquina que esta inactiva p or repar acion o mantenimiento, lo que aumenta cons iderablemente | os
costes de inversion iniciales.

Por tanto, se ha se ntido la necesidad de prod ucir ma quinas p ara | a trit uracion d e d esechos qu e teng an tal es
caracteristicas de simpl icidad de interv encién y de bajo precio para permitir que | os tiemp os de in actividad y los
costes de la maquina se reduzcan drasticamente, haciendo que la maquina de reserva sea superflua.

La maquina que forma parte del objeto de la presente invencién surge para sustituir a las maquinas de la técnica
anterior y consiste en un a U nica unidad d e trituraciéo n (qQque comprende el rotor y las contracuchillas respectivas)
teniendo u n U nico s entido de corte y un rendimiento muy alto por uni dad , por tanto, dime nsiones y potencias
grandes o mu y grandes, con una m aquina de rotor mu Itiple muc ho m as facil d e ma nejar, que co nsiste en u na
pluralidad de unidades de trituracion muy pequefias con dos sentidos de corte.

El objeto de la presente invencion es producir un triturador de residuos, que comprende al menos dos rotores, que
esta adaptado para superar los limites que presentan los trituradores d e la t écnica anterior; este objeto se logra
mediante un triturador de residuos que tiene los rasgos caracterizadores ilustrados en la reivindicacion 1.

Caracteristicas ventajosas adicionales de la invencién son objeto de las reivindicaciones dependientes.
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La invencion s e describira ahora con referencia a real izaciones meram ente a mod o de ejemplo (y, por tanto, no
limitativas) ilustradas en las figuras adjuntas, en las que:

- la fi gura 1 m uestra esquematicamente una vista en perspectiva de un triturador de residuos, realizado segun la
invencién, que comprende tres rotores, con la tolva en una posicion intermedia;

- la figura 2 muestra esquematicamente una vista desde arriba del triturador de la figura 1;

- la figura 3 m uestra esquematicamente una vista en p erspectiva del triturador de la f igura 1, con la tolvaenu n
extremo de su movimiento de traslacion;

- la figura 4 muestra esquematicamente el triturador de la figura 3 en seccién a lo largo del plano A-A de la figura 1;

- la figura 5 muestra esquematicamente una vista en p erspectiva del triturador de la figura 1, con la tolva en el otro
extremo de su movimiento de traslacion;

- la figura 6 muestra esquematicamente el triturador de la figura 5 en seccién a lo largo del plano A-A de la figura 1;

- la figura 7 muestra esquematicamente una vista en perspectiva del triturador de la figura 1, con uno de los rotores
desacoplado del motor respectivo y retirado de la camara de carga;

- la figura 8 muestra esquematicamente una vista desde arriba del triturador de la figura 7.
En las figuras adjuntas los elementos correspondientes se designaran mediante los mismos numeros de referencia.

La figura 1 m uestra esquematicamente una vista en perspectiva de un triturador 1 de residuos, realizado segun la
invencion, que comprende tres rotores 4, con la tolva 2 en una posicién intermedia, mientras que esta trasladandose,
tal como se indica por la flecha F1.

El triturador 1 de residuos comprende una estructura 12 de soporte que soporta la camara 3 de carga, tres rotores 4
situados en asientos formados en la pared inferior de la cdmara 3 de carga y una tolva 2 mévil, que se desliza sobre
la camara 3 de carga y dotada de un movimiento de traslacion alternativo, que tiene dos paredes (B, B’) de extremo
y que soporta una pluralidad de alabes 5 rigidos situados en los espacios entre los rotores 4: las paredes (B, B’) de
extremo de la tolva 2 y los alabes 5, que sobresalen hacia abajo hasta que casi rozan la parte inferior de la camara 3
de carga, presionan el mater ial 8 qu e va a triturarse (omi tido en | a figura 1) contra los rotores 4, que rotanene |
sentido opuesto al movimiento de traslacion de la tolva 2 (figuras 3-6), tal como se dio a conocer anteriormente.

El material 8 que va a triturar se se toma me diante los dientes de los roto res 4 y se corta (de manera conocida per
se) contra las contracuchillas, adyacentes a los rotores 4, omitidas en las figuras adjuntas para mayor simplicidad de
la representacion grafica.

Los rotores 4 invierten su sentido de rotacion cuando la tolva 2 invierte su sentido de traslacion, tal como se dio a
conocer anteriormente.

Ademas, en la figura 1 pueden verse los motores 6 que accionan los rotores 4: cada motor 6 se soporta en medios 7
de soporte y se acopla al arbol de uno de los rotores 4 p or medio de rebordes remachados o de otros medios de
acoplamiento/desacoplamiento rapido conocidos per se.

El uso de motores 6 hidraulicos par a acci onar | os rotor es 4 d emuestra ser vent ajoso pu esto qu e los motor es
hidraulicos estan ada ptados para aguantar los cambios frecuentes en el sentido de rotacion requeridos para hacer
funcionar el triturador 1 sin que presente los inconvenientes (por ejemplo, el sobrecalentamiento) que presentan los
motores eléctricos en las mismas condiciones de funcionamiento.

En la rea lizacién descrita en el prese nte d ocumento, el triturador 1 de residuos comp rende tres rotores 4 y dos
alabes 5 solidarios con la tolva 2 movil pero, sin apartarse del alcance de la invencion, el triturador 1 de residuos
puede comprender cuatro rotores 4 y tres alabes 5, cinco rotores y cuatro alabes 5 y asi sucesivamente: el triturador
1 generalmente comprende n rotores 4 y n-1 alabes 5, siendo n un numero entero de dos o mas.

La figura 2 mu estra esquematicamente, desde arriba, el tri turador 1 d e la figura 1; en | a figura 2 p ueden verse |l a
camara 3 d e carga, la tolv a 2 movil, las pa redes (B, B’) de extremo, los alabes 5 y los rotores 4, aco plados alos
motores 6 y soportados por los medios 7 de soporte.

El funcionamiento del triturador 1 se describira ahora brevemente con referencia a las figuras 3-6.

La figura 3 muestra esquematicamente una vista en perspectiva del triturador 1 de la figura 1, con la tolva 2 que,
trasladandose en el sentido indicado por la flecha F en la figura 3, ha alcanzado un extremo de s u movimiento de
traslacion.

Tal como se menciond anteriormente, la tolva 2 tiene un movimiento de traslacion alternativo, que hace que pase de
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manera alterna desde la posicién mostrada en la figura 3 a la que se muestra en la figura 5 y viceversa.

En referencia a las figuras 3 y 4 (en las que la ultima muestra esquematicamente el triturador 1 de la figura 3 en
seccion a lo largo del plano A-A de | a figura 1), mie ntras que la tolva 2 (que soporta los alabes 5) se mueve en el
sentido de la flecha F los alabes 5 (que se mueven en el mismo sentido; figura 4) y la pared B de extremo de la tolva
2 presionan el material 8 que va a triturarse contra los rotores 4, que rotan en el sentido opuesto al movimiento de
traslacion de la tolva 2 para tomar el material 8 y cortarlo contra las contracuchillas.

En las figuras 3 y 4 el sentido de rotacién de los rotores 4 se indica por las flechas F’.

El triturador 1 se alimenta normalmente mediante una cinta 10 transportadora: el movimiento alternativo de la tolva 2
distribuye el material 8 sobre toda la superficie de la camara 3 de carga, permitiendo un funcionamiento equilibrado
de las unidades 11 de trituracion (figura 7), que comprenden al menos un rotor 4 y las contracuchillas respectivas.

En las figuras 4y 6 e | material 8 tritura do por cad a unid ad 11 d e trituracié n se retira medi ante una cinta 9
transportadora coloc ada debajo de la unidad 1 1 d e tritur acién: las ci ntas 9 trans portadoras pu eden omitirs e sin
apartarse del alcance de la invencién.

Cuando la tolva 2 ha finalizado su traslacién en el sentido de la flecha F (figuras 3 y 4), su movimiento se invierte y,
al mismo tiempo, el sentido de rotacion de los rotores 4 se invierte: los alabes 5 y la pared B’ de extremo de la tolva
2, opuestos a la pared B, aun presionan el material 8 que va a triturarse contra los rotores 4 (figura 6), que rotaran
todavia en el sentido opuesto al movimiento de traslacion de la tolva 2 para tomar el m aterial 8 y cortarlo contra las
contracuchillas.

La figura 5 y la figura 6 (que muestra esquematicamente el triturador 1 de la figura 5 en seccién a lo largo del plano
A-A de la figura 1) muestran esquematicamente el triturador 1 de la figura 1 con la tolva 2 que, trasla dandose en el
sentido indicado por la flecha F1, ha alcanzado el otro extremo de su movimiento de traslacion.

En las figuras 5 y 6 el sentido de rotacién de los rotores se indica por las flechas F1’.

La figura 7 muestra es quematicamente u na vista e n p erspectiva del triturador 1 delafigura1,conunadelas
unidades 11 trituradoras desacoplada del motor 6 respectivo y extraida lateralmente de la camara 3 de carga para
sustituirla facil y rapidamente, sin la obligacion de poner todo el triturador 1 fuera de servicio durante un largo tiempo.

De hecho, es suficiente desacoplar el rotor 4 del motor 6, para rotar los medios 7 g ue soportan e | motor 6 aun a
posicion “horizontal”, para retirar los med ios de blo queo (conocidos per se) de la u nidad 11 que va a someterse a
reparacion o mantenimiento, para extraerla por deslizamiento de la camara 3 de carga, sustituirla por otra unidad 11,
bloquearla e n su sitio me diante | os me dios de bl oqueo, acoplar el rotor4 al motor 6 y poner el triturador 1 en
funcionamiento de nuevo.

La figura 8 m uestra esquematicamente una vista desde arriba del triturador 1 d e la figura 7; en la figura 8 p ueden
verse la tolva 2, las paredes (B, B’) de extremo, los alabes 5, la unidad 11 retirada de la camara 3 de carga, el motor
6 respectiv o soportado e n una posicién “h orizontal” por los medios 7 vy las otras uni dades 11 con s us rotores 4

respectivos conectados con los motores 6.

Tal como es obvio para un experto en latécnica ytal comose ha v erificado d e m anera e xperimental por el
solicitante, a igualdad de rendimientos, es ventajoso sustituir una maquina de la técnica anterior que comprende un
Unico rotor (qu e tiene u n Unico sentido de funcionamiento de rotacié n) por una ma quina segun la i nvencion, que
comprende dos o mas rotor es (qu e tien en dos senti dos de func ionamiento d e rotaci 6n) co n un a p otencia mas
pequefia por unidad, puesto que:

- el rendimiento necesario se obtiene sumando los rendimientos individuales de las diversas unidades de trituracion
que, debido a su tamafio | imitado, tien en diametros de rot or reducidos con mome ntos de in ercia limitados y, por
tanto, con una mayor capacidad para aguantar paradas repentinas debido, por ejemplo, a la presencia de cuerpos
extrafios duros, que no pueden triturarse sin dafios al arbol de rotor y/o a los bordes de corte individuales;

- la alimentacién mediante la tolva 2 dotada de un movimiento alternativo y el funcionamiento mediante la inversion
del sentido de rotacio n de los rotores p ermiten eliminar | os tiempos de inactividad normalmente presentes enlas
maquinas de un unico rotor;

- la presencia de las unidades 11 modulares intercambiables permite sustituir cualquier unidad 11 modular dafiada o
que, en cualquier caso, requiera mantenimiento, en tiempos muy cortos y con costes muy bajos para los materiales y
los tiempos de inactividad de la maquina;

- la dis ponibilidad d e u nidades 1 1 m odulares d e r epuesto re presenta una p equefia i nversion, q ue se rec upera
ampliamente por las ventajas técnicas y econdmicas descritas anteriormente.
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REIVINDICACIONES

1. Triturador (1) de residuos, caracterizado porque comprende al menos una estructura (12) de soporte que soporta
una camara (3) de carga, al menos dos rotores (4) situados en asientos formados en la pared inferior de la camara
(3) de carga y una tolva (2) mévil, que se desliza por encima de la camara (3) de carga y dotada de un movimiento
de traslacion alternativo, que tiene dos paredes (B, B’) de extremo y que soporta una pluralidad de alabes (5) rigidos
situados en |l os espacios entre dichos rotores (4), sobresaliendo las paredes (B, B’) de e xtremo de la tolva (2) y los
alabes (5) hacia abajo hasta que casi rozan la parte inferior de la camara (3) de carga p ara presionar el material (8)
que va a triturarse contra los rotores (4), que rotan en el sentido opuesto al movimiento de traslacién de la tolva (2).

2. Triturador (1) de residuos segun la reivindicacion 1, caracterizado porque el triturador (1) de residuos comprende
n rotores (4) y n-1 alabes (5), siendo n un nimero entero de dos 0 mas.

3. Triturador (1) de residuos segun la reivindicacion 1, c aracterizado porque los rotores (4) invierten su sentido de
rotacion cuando la tolva (2) invierte su sentido de traslacion.

4. Triturador (1) de residuos segun la reivindicacion 1, caracterizado porque cada rotor (4) se acciona por un motor

(6).
5. Triturador (1) de residuos segun la reivindicacion 4, caracterizado porque el motor (6) es un motor hidraulico.

6. Triturador (1) de residuos segun la reivindicacion 4, caracterizado porque cada motor (6) se soporta en medios (7)
de soporte y esta acoplado al arbol de uno de los rotores (4) mediante medios de acoplamiento/desacoplamiento
rapido.

7. Triturador (1) de residuos segun la reivindicacion 1, caracterizado porque cada rotor (4) pertenece, conjuntamente
con | as contra cuchillas y con un a estructu ra de s oporte, a unaunidad (11) de tritur acidén qu e p uede e xtraerse
lateralmente de la camara (3) de carga.
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