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DESCRIPCIÓN 

Sistema de articulación para una carretilla elevadora. 

La presente invención se refiere a un sistema de articulación para una carretilla elevadora. 

Es conoc ido u tilizar c arretillas elev adoras para r etirar y situar car gas sobre s uperficies de  profu ndidad y a ltura 
variables.  L as carretillas elevadoras como tales comprenden, de forma general, chasis provisto d e ruedas sobre el 5 
cual está mo ntado un mástil vertical y medios para ac arrear las carg as. Comúnmente, los medios para acarrear las 
cargas están bajo la forma de miembros en forma de L tales como horquillas o puntas que son capaces de acoplar la 
carga a ser acarreada.  En relaci ón con esta especificación, y a menos que se indique explícitamente de otro modo, 
los términos “medios portadores de carga”, “horquillas” o “púas”, se uti lizarán de forma intercambiable para describir 
los me dios c on los c uales l a carretil la elevadora acarr ea su car ga.  También es c onocido que l as carretil las 10 
elevadoras co mo tales pu eden ser ad aptadas par a mont arse sobre un  vehículo d e transp orte.  Estas carretillas  
elevadoras son conoci das conve ncionalmente como carre tillas e levadoras “montadas  en camión” o carretill as 
elevadoras “transportables”. 

Las carretillas elevadoras convencionales se clasifican para cargas de un peso máximo específico cuando están en 
un centro de g ravedad delantero especificado.  La carretilla  elevadora y la carga son consideradas como una unidad 15 
que tiene un centro de gravedad que varía de forma c ontinua con cada movimiento de la car ga.  En  consecuencia, 
todas l as carr etillas el evadoras tien en que estar d iseñadas para pr oporcionar u n contrap eso s uficiente p ara 
contrarrestar el momento de vuelco ocasionado por la el evación de la má xima carga es pecificada para apilamiento.  
Más importa nte aún, la carr etilla elevadora deb e tener tambi én sufici ente peso d el contrapeso p ara el mod o de  
traslación, en el cual las fuerzas dinámicas experimentadas requieren una estabilidad muy grande. 20 

Las carreti llas eleva doras contrap esadas convencionales acarrean un  peso e xtra por el co ntrapeso en l a parte  
posterior de la carretilla para asegurar la operación segura mientras están apilando o se trasladan.  Sin embargo, las 
carretillas elev adoras monta das en camió n tienen en g eneral una co nstrucción de bastid or a horcaja das, lo cual  
permite que la  carga sea ac arreada sustancialmente entre las ruedas delanteras durante el mod o traslación.  Esto 
mejora en gran medida la estabilidad sin e l requerimiento de un contrapeso adicional.  Sin emb argo, la construcción 25 
con bastidor a horcajadas requiere en general un s istema de alcance para permitir que la horquilla acople la car ga, 
especialmente sobre la cama de un remolque o una plataforma elevada. 

El documento GB 1 407 286 divulga una carretilla elevadora industrial según el preámbulo de la reivindicación 1.  

De forma general, el sistema de alcance comprende, por ejemplo, sistemas de mástil movible, horquillas telescópicas 
o dis positivos de artic ulación d e pa ntógrafo.  Cua ndo la s h orquillas están e n p osición extendida, se re duce 30 
sustancialmente la má xima c arga q ue pu ede ser sosten ida por las h orquillas.  Ésta pue de aum entarse con u na 
combinación de peso de la máquina adicional, contrapeso extra y estabilizador o p atas extensibles montadas en la 
parte delantera de la carretilla  elevadora.  Sin embarg o, las carretillas elev adoras montadas en camión deb en ser de 
construcción l igera con el fin  de as egurar que éstas pueden montarse sobre el vehículo portador.  P or lo ta nto, es 
ventajoso emplear medios para aumentar la capacidad de la carretilla elevadora sin aumentar el peso de la misma. 35 

Los sistemas de alca nce de  pantógr afo y las horqui llas telescópic as se incli nan d esde el mástil o el carro d e 
horquillas.  Esto da como resultad o una magn ificación d el momento d e incli nación a  medida qu e se exti ende el  
alcance de la horquilla desde el mástil vertical.  El efec to práctico de est o es una ma yor tensión de in clinación y un 
control reducido de la función de inclinación. 

Problemas ad icionales as ociados co n amb os sistemas, lo s sistemas d e alca nce de pantógrafo y las horq uillas 40 
telescópicas, s on l os ma yores costes.  Aunqu e las horquillas tel escópicas son l as más comp actas de los tres 
sistemas men cionados anteriormente, son un comp onente sumame nte caro par a las carretillas el evadoras.  Los 
medios medi ante los cua les el sistema d e pantó grafo f unciona re quieren un a dup licación de com ponentes, por 
ejemplo, piezas de unión, conductos, cojinetes, etc, para funci onar.  Esto no sólo  incrementa el coste  de la carreti lla 
elevadora, sin o qu e tambi én gen era u n pe so adic ional que la c arretilla eleva dora de be co ntrarrestar con e l fin d e 45 
operar de forma efectiva en el alcanc e ext endido.  Más aún, el sistema de pan tógrafo forma  un voladiz o 
sustancialmente ma yor c uando l a carreti lla elev adora est á montada en un ve hículo portador.  Esto ocas iona u n 
problema debido a l as estri ctas regul aciones d e transp orte por carr etera par a vehí culos p ortadores tales com o 
camionetas o camiones. 

Cada uno de los problemas mencionados anteriormente adquiere una mayor importancia cuando se requiere que la 50 
carretilla el evadora l legue a través de l a c ama d e un r emolque p ara descargar u n palé sin m over la carreti lla 
elevadora haci a el otro lado  del remolq ue.  Esto se conoce como si stema de dob le alcanc e.  Estos sistemas  
normalmente comprenden uno o más de los  sistemas mencionados anteriormente, por ejemplo, una combinación de 
horquillas tele scópicas uni das a un sistema de mástil movi ble, horq uillas telescó picas unid as a un sistema de  
pantógrafo o un sistema de pantógrafo utilizado en conjunto con un sistema de mástil movible. 55 
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Por lo tanto, e s un obj etivo de la pr esente invención proporcionar un sis tema de articu lación diseñado para reso lver 
los problemas mencionados anteriormente. 

Aspectos adicionales de la presente invención se harán evidentes a partir de la s iguiente descripción, que se da sólo 
a modo de ejemplo. 

Según la invención, se proporciona una carretilla elevadora que incluye un sistema de articulación para el movimiento 5 
de los medios portadores de la carga que comprende: 

unos medios movibles contenidos en el interior de un canal; 

un prim er braz o de un ión co nectado de for ma pivota nte a lo s med ios movibles en u n primer p unto pivote y  a u n 
miembro de conexión de la articulación en un segundo punto pivote; 

un segundo brazo de unión conectado de forma pivotante sustancialmente cerca de un punto med io del primer brazo 10 
de unión en un tercer punto pivote y a un punto fijo con respecto al canal sustancialmente cerca de la línea central del 
canal en un cuarto punto pivote; 

un tercer br azo de u nión co nectado de for ma pivota nte al seg undo br azo de unión en un quinto p unto piv ote y al 
miembro de conexión de la articulación en un sexto punto pivote en el extremo opuesto de forma tal que la trayectoria 
de trasl ación del s egundo p unto p ivote, que co necta el primer brazo de u nión al miembro de c onexión de la 15 
articulación, permanece sustancialmente perpendicular al canal cuando el sistema de articulación se mueve entre una 
posición retraída y una posición extendida y el ángulo a través del segundo punto pivote, que conecta el primer brazo 
de unión al miembro d e conexión de la artic ulación, y el sexto punto p ivote, que con ecta el tercer bra zo de uni ón al 
miembro de c onexión de la articul ación, perma nece s ustancialmente constante c on respecto al c anal cua ndo e l 
sistema de articulación se mueve entre una posición retraída y una posición extendida. 20 

La ventaja del sistema de articulaci ón de la i nvención es que éste es capaz de controlar el áng ulo de movimiento del 
miembro de conexión en el segundo plano a medida que el alcance se extiende o retrae.  El s istema de articulación 
también está  dise ñado para ase gurar un me nor c oste de fa bricación comp arado c on el de los s istemas 
convencionales. 

El movimi ento del s istema d e articu lación es ge nerado por la aplicación de fu erza al sistema d e ar ticulación.  L a 25 
fuerza se aplicada mediante un actuador. 

Un extremo del actuador está conectado de forma pivota nte al primer bra zo de uni ón y el otro extremo del actuad or 
está conectado a una ubicación fija en el canal. 

De forma alternativa o a dicional, dic ho otro e xtremo del actua dor se  puede m ontar de form a piv otante en una 
ubicación en el segundo brazo de unión. 30 

La fuerza aplicada por el act uador se trans forma en u n movimiento de traslación, en el  cual el actuador fuerza a l a 
masa movible a moverse en un primer plano en el interior del canal, moviendo por lo tanto el primer brazo de unión y, 
consecuentemente, forzand o al mi embro de cone xión a moverse a lo largo de un segu ndo pla no que es 
sustancialmente perpendicular al primer plano. 

De forma opci onal, en un aspecto adic ional de la inve nción, en la cu al el tercer medi o de uni ón del sistema de 35 
articulación es  un braz o de  unió n o u na correder a, ya sea el éctrica o hidr áulica, los cua les p ermiten q ue el 
mecanismo d e articul ación p roporcione u n mecan ismo de in clinación i ndependiente.  Dura nte l a operación, el  
miembro de conexión de la articulación pivotará alrededor del punto pivote que conecta el primer brazo de unión.  De 
este mod o, el  alca nce de l os med ios p ortadores de c arga se extiende sin una am plificación d el momento de 
inclinación a medida que el alcance se extiende desde el mástil de horquillas vertical.  Esto permite que el sistema de 40 
articulación compense la tendencia de la carga a desviar en un ángulo los medios portadores de carga hacia el suelo, 
lo cual, a su vez, reduce el riesgo de deslizamiento de una carga desde los medios portadores de carga. 

En un aspecto adicional de la invención, se posiciona un miembro de elevación en una ubicación fija con respecto al 
canal, de forma tal que e l punto pivote que conecta el primer brazo de unión del sistema de articulación a los medios 
movibles y el punto piv ote que conecta el segu ndo braz o de unión a lo s medios de elevaci ón están  posicio nados 45 
sobre una línea central del canal. 

En un aspecto adici onal de la invención, la distancia entre los puntos pivote sobre el pr imer brazo de unión, es decir,  
la distancia entre el punto pivote que conecta los m edios movibles al pr imer brazo de unión y  el punto pivote que 
conecta e l segundo brazo de unión al prim er brazo d e un ión es susta ncialmente igual a la distancia entre el p unto 
pivote que conecta el segundo brazo de unión al primer brazo de unión y el punto piv ote que conecta el miembro de 50 
conexión de la articulación al primer brazo de unión. 
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En un aspecto adicional de la invención, la distancia entre el punto pivote que conecta el segundo brazo de unión al 
primer br azo de u nión y e l punto pivote que c onecta e l seg undo br azo de unión al miembr o d e elev ación es 
sustancialmente igual a cualquiera de las distancias entre el punto pivote que conecta l os medios movibles al primer 
brazo de un ión y el pu nto pivote que con ecta el segun do brazo de uni ón al primer braz o de unió n, o entre el punt o 
pivote que conecta el segundo brazo de unión al primer brazo de unión y el punto piv ote que conecta el miembro de 5 
conexión de la articulación al primer brazo de unión. 

En un aspecto adicional de la invención, el sistema de articulación de la invención está adaptado para su uso con un 
dispositivo de manipulación de material.  De forma ideal, en este aspecto de la invención, unos medios portadores de 
carga están acoplados al miembro de con exión de la articu lación del sistema de articul ación.  De forma opci onal, el 
miembro de conexión de la ar ticulación comprende por lo menos un componente al cual están conectados de forma 10 
pivotante el primer brazo de unión y el segundo brazo de unión. 

En un aspecto adici onal de la inve nción, los medios movibles comprenden un componente que es movible e ntre una 
primera y una segun da pos ición e n el int erior de l cana l.  Por ejempl o, compon entes como tales  inclu yen un 
mecanismo deslizante o un componente de rodillo. 

En un aspecto adicional de la invención, el canal está unido de forma desmontable o deslizante a un miembro vertical 15 
tal como un mástil vertical de la carretilla elevadora. 

En un aspecto adicional de la invención, la carretilla e levadora está adaptada para ser montada sobre un vehículo 
portador.  De forma id eal, en este aspecto de la invención, los medios portadores de carga comprenden un carro de 
horquillas y horquillas que están unidas al miembro de conexión de la articulación del sistema de articulación.  

Ventajosamente, en este aspecto d e la invención, el s istema de articulación c ontrola el á ngulo de los me dios 20 
portadores d e carga co n res pecto al m ástil de hor quillas vertical q ue a loja e l can al d el sistema de articulación a 
medida que los medios portadores de carga se mueven entre una posición retraída y una extendida. 

Una ventaja adicional se lleva a cabo mediante la habilidad de retraer completamente el sistema de articulación en el 
interior de los confines del canal, reduciendo de este modo cualquier voladizo del sistema. 

En un as pecto adic ional de la inve nción, cualq uiera d e los br azos del sistem a d e articul ación está provist o, 25 
opcionalmente, de una longitud regulable en cualquier extremo, para compensar las desviaciones de fabricación o, de 
forma alternativa, para permit ir que un operador ajuste la conf iguración de inclinación de los medios portadores de la 
carga. 

En un asp ecto adicional de l a invención, se prop orciona un mecanismo de estabil ización con ru edas ubicado en, o 
adyacente al extremo frontal de las cuchillas de la carretilla elevadora, que comprende un unidad de rueda conectada 30 
de forma movible a una unidad de pivote. 

Se entiende que el término sistema de alcance se refiere a un sistema que es adecuado para modificar el alcance de 
los me dios po rtadores de c arga, tal es co mo, por ejemplo, sistem as de másti l mov ible, horquillas telescó picas o 
dispositivos de articulación de pantógrafo.  El sistema de alcance provisto de medios portadores de carga, en el c ual 
los medi os po rtadores d e carga so n, o bien, hor quillas desmonta bles o r egulables inde pendientes, horqui llas 35 
soldadas o, de forma alternativa, un carro de horquillas que tiene horquillas o puntas unidas al mismo. 

En un aspecto adicional de la invención, la unidad de rueda comprende por lo menos una rueda montada de forma tal 
que el ej e de rotació n de la rued a es paral elo al eje d e rotación de la uni dad de p ivote.  De este mod o, durante l a 
operación, un actuad or tal como una corre dera se e xtiende forzando a la unid ad de pivote a girar alr ededor de u n 
punto pivote, lo cual, a su v ez, fuerza a l a unidad de rueda hacia abajo sobre una superficie de carga, por lo cual, la 40 
unidad de rueda gira o rueda a lo largo de la superficie de carga. 

En un aspect o adici onal de  la invenci ón, la unida d de rueda, opcio nalmente, co mprende ad emás un actuador  
conectado directamente a la unidad de pivote. 

Opcionalmente, el mec anismo de estabilización con ruedas comprende, además, unas barras o uniones adicionales 
que conectan correderas o actuadores. 45 

En un asp ecto adicional de l a invención, el  mecanismo de estabi lización con rued as comprende por lo menos un a 
rueda que mo ntada de form a tal que el ej e de rotación de la rued a es parale lo al ej e de rotación de la uni dad de  
pivote y por lo menos una rueda montada de forma tal que el eje de rotación de la rueda es perpendicular a la primera 
rueda y al eje de rotación de la unidad de pivote. 

Opcionalmente, el mecanismo de estabilización con ruedas de la invención se puede montar ya sea sobre el carro de 50 
horquillas o sobre las horquillas de los medios portadores de carga. 
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En un aspecto adicional de la invención, las horquillas de la carretilla elevadora estás provistas con un mecanismo de 
estabilización con ruedas para permitir el movimiento lateral de las horquillas mientras las horquillas están soportando 
una carga. 

Se entien de que los meca nismos de es tabilización co n ruedas tam bién podría n utilizars e con el sistema de  
articulación de la invención. 5 

También se entiende que se han descrito anteriormente el sistema de articulación de la invención y el mecanismo de 
estabilización con ruedas de la invención con referencia a un componente único. 

Descripción detallada de la invención 

Ahora se desc ribirá la inv ención de forma más particul ar, con referencia a los dibujos ad juntos, los cual es muestran 
sólo a modo de ejemplo diversas realizaciones de la invención. 10 

En los dibujos: 

las Figuras 1.1 a 1.8 muestran los movi mientos de puntos sobre el siste ma de ar ticulación de la i nvención sobre un  
plano horizontal desde una posición extendida hasta una posición retraída; 

la F igura 2. 1 e s una vista lat eral d el sistem a de articu lación de l a inve nción ac oplado a los medi os portad ores d e 
carga en una posición extendida; 15 

la F igura 2. 2 e s una vista lat eral d el sistem a de articu lación de l a inve nción ac oplado a los medi os portad ores d e 
carga en una posición retraída; 

la Figura 3.1 es una vista lateral del sistema de articulación de la invención acoplado a una transpaleta elevadora en 
una posición extendida; 

la Figura 3.2 es una vista lateral del sistema de articulación de la invención acoplado a una transpaleta elevadora en 20 
una posición retraída; 

la Figura 3.3 es una vista frontal del sistema de articulación de la Figura 3.2; 

la Figura 3.4 es una vista desde arriba del sistema de articulación de la Figura 3.1; 

las Figuras 4.1 a 4.4 y 5.1 son una vista lateral de una secuencia de descarga que utiliza el sistema de articulación de 
la invención acoplado a una transpaleta elevadora cuando se retira una carga des de una primera posición sobre una 25 
superficie elevada; 

la Figura 5.2 es una vista l ateral de una secuencia de descarga que utiliza el sistema de articu lación de la i nvención 
acoplado a u na transpaleta elevadora cuando se reti ra una carga desde una se gunda posición sobre una su perficie 
elevada; 

la Figura 5.3 e s una vista lateral de u na transpaleta elevadora que utiliza el sistema d e articulación de la inv ención 30 
acoplado a un sistema de mástil movible; 

la Figura 5.4 es una vista l ateral de una transpaleta elevadora que utiliza el mecanismo de estabilización con ruedas 
de la invención acoplado a un sistema de horquillas telescópicas; 

las Figuras 6.1 a 6.6 y la Figura 8 son vistas laterales de un segundo mecanismo de estabilización con ruedas de la 
invención qu e muestra las et apas me diante las cual es la s ruedas primera y se gunda s e acop lan a medi da q ue la 35 
corredera se desplaza a lo largo de una carrera; 

las F iguras 7.1  a 7.6 y la F igura 9 so n vistas laterales de un tercer mec anismo de estabilización con ruedas de la 
invención qu e muestra las et apas me diante las cual es la s ruedas primera y se gunda s e acop lan a medi da q ue la 
corredera se desplaza a lo largo de una carrera; 

las Figuras 10.1 y 10.2 son vistas laterales primera y segunda del sistema de ruedas transversales del mecanismo de 40 
estabilización con ruedas; 

la F igura 10.3 es una vista desde arriba del sistema de ruedas transversales del mecanismo de estabilización con 
ruedas; 

la F igura 11 e s una vista lateral de un me canismo de articulaci ón de i nclinación de forma inde pendiente de la 
invención acoplado a los medios portadores de la carga en una posición extendida, montado en una configuración en 45 
escaso vo ladizo en el int erior de un mástil  dúpl ex de ti po conve ncional, que muestra  el sistema d e rued as de  
estabilización de la invención acoplado al carro de horquillas; y 
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la Figura 12 es una vista frontal de la Figura 11, pero en la posición retraída. 

Con referencia ahora a los di bujos, y específicamente a la s Figuras 1 a 5.4, se muestr a un sistema de articulac ión 
indicado, de forma general, por el número de referencia 300, el cual es adecuado para su utilización en una carretilla 
elevadora 100, 100a y 100b del tipo mostrado específicamente en las Figuras 3, 4 y 5. 

Las carreti llas eleva doras 100, 100 a y 100b son d el tip o de carreti llas eleva doras conocidas co mo transpa letas 5 
elevadoras.  Se enti ende que el sistema de articulación de la invención no está l imitado a utilizarse con este tipo de 
carretillas elevadoras.  El sistema de articul ación de la invención es ad ecuado para su  uso con cual quier carreti lla 
elevadora con ocida por una  persona e xperta en la técni ca.  La carretilla elev adora 1 00, 100 a y 10 0b es del tipo  
general que consiste en un c hasis en forma  de U que co mprende un arm azón de base 200 que tiene montada una 
rueda de direc ción trasera 2 01 la cua l es accio nada por un motor (no mostrado) y control ada p or un brazo d e 10 
dirección 204.  Un par de armazones laterales 202 se proyectan desde el armazón de base, distanciados de la rueda 
de dirección trasera 2 01.  Ca da armazón lateral 202 lleva montada una rueda frontal 203.  El armazón  de bas e 200 
además lleva montado un mástil vertical 205 para sop ortar el sistema de arti culación 300 y las hor quillas 4.  Po r 
supuesto, se entiende que la carretilla elevadora de la invención comprende además una estación de conducción que 
tiene medios de contro l para todas las funciones de la car retilla elevadora.  Las  carretillas elevadoras 100, 1 00a y 15 
100b difier en unas d e otras sólo e n los medi os utiliz ados para e xtender el alca nce de las h orquillas.  La carretil la 
elevadora 100a tiene un sistema de mástil movible 205a, mientras que la carretilla elevadora 100b emplea horquillas 
telescópicas 40.  Aunque no se muestran, se entiende que se incorporan fácilmente horquillas ajustables, medios de 
posicionamiento de las horquillas y mecanismos de movimiento lateral en el diseño global de la carretilla elevadora o 
del mecanismo de alcance, según se desee. 20 

Con referencia a las Figuras 2.1 y 3.1, se muestra una vista lateral del sistema de articulación 300 de la invención, en 
el cual el siste ma de articu lación 300 une el mástil vert ical 205 en u n primer plano a la s horquillas 4 en un se gundo 
plano, de forma tal que las h orquillas 4 permanecen sustancialmente perpendiculares al mástil vertical 205 cu ando el 
sistema de articulación 300 está en una posición retraída o expandida.  Por claridad, el mástil vertical 205 mostrado 
es de un a configuración simplex de una ú nica etapa.  Se  entiende que puede adaptarse el sistem a de articul ación 25 
300 para adecuarse a una configuración diferente de mástiles de elevación con cualquier número de etapas.  

El sistema de articulación 300 comprende un primer brazo de unión 1 conectado de forma pivotante en un extremo a 
un rodi llo 1.4 en el punto 1. 1, el cual es movibl e vertica lmente en el i nterior de l can al 6.1 del carr o / miembro de  
elevación 6, y a las horq uillas 4 en el extr emo opuesto a trav és del carr o de horq uillas 5 en el pu nto pivote 1.3.  Un  
segundo brazo de unió n 2 es tá conectado de forma pivota nte al primer b razo de u nión 1 en el punto pivote 1.2.  El  30 
extremo opuesto del segundo brazo de unión 2 está c onectado de forma pivotante al carro / miembro de elevación 6 
en el punto pivote 2.1.  Los puntos pivote 1.1 y 2.1 están posicionados sobre o cerca de la línea central del canal 6.1.  
El ángulo de inclinación de las horquillas 4 y del carro de h orquillas 5 está restringido por el brazo de u nión 3, el cua l 
está conectado de forma pivotante en un extremo al segundo brazo de unión 2 en el punto pivote 3.2 y conectado de 
forma pivotante en el extremo opuesto al carro de horquillas 5 en el punto pivote 3.1.  Durante la operación, el brazo 35 
de uni ón 3 fu erza al carro de horq uillas 5 a girar alre dedor del p unto pivote 1.3 para comp ensar el áng ulo 
continuamente cambiante del primer br azo de unión 1, manten iendo a la vez un á ngulo de forma g eneral fijo co n el 
canal 6.1, asegurando, de este modo, que las horquillas 4 permanecen sustancialmente horizontales durante todo el 
movimiento del sistema de art iculación.  El movimiento del sistema de art iculación 300 es accionado por la corredera 
7, la cua l está  conectada de forma pivota nte al carro / mi embro de elevación en el punto 7.1 y al primer brazo de 40 
unión 1  en el punto pivote 1 .1.  En un a di sposición alternativa, l a corr edera 7 puede estar monta da en c ualquier 
posición adecuada sobre el primer brazo de unión 1 o, por supuesto, sobre el segundo brazo de unión 2.  También es 
posible montar la corredera 7 directamente entre el primer brazo de unión 1 y el segundo brazo de unión 2 en vez de 
utilizar un miembro /carro de elevación 6. 

En esta realización de la invención, el segundo brazo de unión 2 está conectado al primer brazo de unión 1 de forma 45 
tal que las distancias entre los puntos pivote 1.1 a 1.2, 1.2 a 1.3 y 1.2 a 2.1 son todos sustancialmente equivalentes. 

El movimie nto del sistema de articulac ión 300 se muestr a en las F iguras 1.1 a 1.8.  La fuerza apl icada por la 
corredera hidráulica 7 se transforma en un movimiento de traslación en el cual el punto pivote 1.1 se mueve a lo largo 
del canal 6.1 en el primer pla no y el punto pivote 1.3 se mueve sustancialmente a lo lar go de un seg undo plano que 
es sustancialmente perpendicular al primer plano, independientemente del posicionamiento de los puntos pivote 3.1 o 50 
3.2.  La F igura 1.1 muestra e l sistema de articulación 300 en una posición completamente expandida.  Las F iguras 
1.2 a 1.7 muestran el movimiento de los puntos pivote del sistema de articulación a lo largo de los ejes x e y a medida 
que el sistema de articulación 300 se mueve hacia una posición retraída.  Específicamente con referencia a la Figura 
1.7, se muestra cómo se retraen comp letamente los componentes del sistema de articulación 300 en el interior de los 
canales 6.1.  Cuando los pu ntos pivote 1.1  y 2.1 c ompletamente retraídos están posic ionados sobre o cerca de la 55 
línea central del canal 6.1 junto con los puntos pivote 1.2 y 1.3, el punto pivote 3.1 está posicionado hacia atrás de la 
línea central del canal 6.1, p ermitiendo de este modo q ue el sistema de articulación 300 se retraig a completamente 
en el interior de los canales 6.1, permaneciendo a la vez estructuralmente estable.  Esto reduce significativamente el 
voladizo cuando la carretilla elevadora está montada sobre un vehículo portador.  La Figura 1.8 es una superposición 
de los puntos de movimiento mostrados en las Figuras 1.1 a 1.7 permitidos por el sistema de articulación 300. 60 
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Como se ind icó anteriormente, el brazo de uni ón 3 restrin ge y contro la el áng ulo de las horqui llas 4 y  del carro d e 
horquillas 5 con respecto al c anal 6.1, y, de este modo, al  carro / miembro de elev ación 6.  El propósito principal del 
brazo de u nión 3 es manten er las horqu illas 4 de forma general horizontales durante todo el movimiento des de l a 
posición extendida a la retraída; sin embargo, un cambio menor en la posición de los puntos pivote 3.1 y / o 3.2  dará 
como resu ltado un ángulo cambiante en el  carro de horquillas 5 d urante este mismo movimiento.  Esto pue de se r 5 
ventajoso e n l a medi da e n que se a pos ible aj ustar el sistema de arti culación 3 00, por ej emplo, para d ar un a 
inclinación automática h acia aba jo e n un ángulo fij o cu ando el s istema de articu lación 300 está extendido, y una 
inclinación automática hacia arriba en un ángulo fijo cuando el sistema de articulación 300 está retraído.  Esta opción 
puede ser uti lizada como una alternativa a un sistema independiente de incli nación o, simplemente, como un ajuste 
fino para compensar los momentos de flexión cuando el sistema de articulación está extendido. 10 

Con fines de claridad, la descripción de los sistemas de articulación y los mecanismos de estabilización con ruedas 
anteriores h acen refere ncia a compo nentes como partes  úni cas.  Sin embargo, en l a apl icación pr áctica de estos 
sistemas, la ma yoría de com ponentes están duplicados y conectados por diversos mi embros transversales, clavijas, 
etc, muchos de los cuales pueden ser identificados en la vista en alzado frontal de la Figura 3.3 y la vista desde arriba 
de la Figura 3.4.  Además, el trazado de las articulaciones puede estar dispuesto de diferentes formas.  La Figura 3.3 15 
muestra el ca nal 6.1 comp letamente fuer a de los com ponentes pri ncipales de l sistem a de artic ulación 3 00, e l 
siguiente componente en la s ecuencia es el  primer braz o de unión 1, po steriormente el segundo brazo de uni ón 2 y 
finalmente el brazo d e uni ón 3 en la pos ición más i nterna.  Se entie nde q ue los c omponentes del sistema de 
articulación 300 pueden disponerse en c ualquier secuencia para lograr el mismo mov imiento.  T ambién se e ntiende 
que, aunque se describe el s istema de artic ulación 300 con refe rencia al  rodillo 1.4, pu ede utilizarse cualquier otro 20 
medio movible que permita un movimiento de pivote junto con un movimiento de deslizamiento en el interior del canal 
6.1, por ejemplo, un sistema de almohadilla de desgaste pivotante. 

Aunque no se muestra, se entiende que puede proporcionarse una unión de longitud ajustable en cualquier extremo 
de los brazos o compon entes de articulaci ón para comp ensar las desv iaciones de fa bricación o, como alternativ a, 
para permitir a un operador ajustar la configuración de inclinación de los medios portadores de la carga. 25 

En la Figura 2.1 y en la 2.2  se muestra el m ecanismo de estabilización con ruedas 400 como una parte integrada de 
la horquilla 4.  El conjunto se m uestra en la posici ón completamente desplegada en l a F igura 2.1 y en la posició n 
completamente retraída en la Figura 2.2.  El sistema de pivote 11 está conectado de forma pivotante a las horquillas 4 
en el pu nto pivote 11b.  El sistema de pivot e 11 tambié n está conectado al conju nto de rueda 1 0 en el punto p ivote 
12a y a la c orredera 8 e n el  punto pivote 11a.  L a corre dera 8 tambi én está co nectada de forma pivotante a l a 30 
horquilla 4 en el punto pivote 8a.  El c onjunto de r ueda 10 se muestra  con dos r uedas orientadas hacia delante; sin 
embargo, se e ntiende q ue e l conju nto de r ueda 10 puede ser reemp lazado p or un a única rue da or ientada h acia 
delante montada sobre el punto pivote 12a para simplificar los componentes.  Durante la operación, la corredera 8 se 
extiende, forzando al sistema de p ivote 11 a girar alrededor del punto pivote 11b, forzando al conjunto de r ueda 10 
hacia abajo sobre la superficie de carga, por lo tanto, levan tando la horquilla 4 suficientemente para elevar una carga 35 
claramente desde la superficie de carga. 

En las F iguras 11 y 12 se m uestra otra re alización d el si stema de artic ulación 3 00 d e la inv ención q ue inc orpora 
varias opciones que pueden ser utilizadas ya sea individualmente, ya sea en combinación.  Se muestra el sistema de 
articulación 300 construido en una versión estrecha y ajustado dentro de un tip o estándar de mástil  dúplex 25.  Se  
muestra el má stil dúplex 25 en una forma muy básica sin correderas de elevación, cadenas o rodil los, por claridad.  40 
Se util iza un carro / miem bro de e levación 6 modificado, con puntos de elevación de apoyo 6.2 y 6.3 ajustados con 
cojinetes de rodillos (no mostrados) ori entados hacia afuera para acoplarse a los correspondientes canales interiores 
sobre el mástil dúplex 25, de forma tal que los puntos pivote 1.1 y 2.1 y el canal 6.1 están colocados sobre o cerca de 
la línea centra l del mástil dúplex 25.  Esta d isposición de e levación permitirá que el sistema de articulación 300 se 
ajuste a una amplia gama de mástiles de carretillas elevadoras en una configuración compacta de escaso voladizo. 45 

Se entiende que puede acoplarse cualquier tipo ad ecuado de medios portadores de carga sobre cualquier tipo d e 
carro de horquillas que permita que los puntos pivote 1.3 y 3.1 se ajusten según se requiera.  La Figura 11 muestra el 
sistema de articulación 300 adaptado con unas horquillas 22 de tipo estándar, ajustadas a un c arro de horquillas 21 
alternativo.  Pueden incorporarse diversos tipos de posicionadores de horquillas, mecanismos de movimiento lateral o 
de estabilización con ruedas para su uso con los sistemas de articulación 300. 50 

En esta realización del sistema de articulación de la invención, el brazo de unión 3 de longitud fija es reemplazado por 
un cili ndro hi dráulico 20 par a proporc ionar un mecanism o de inclinación inde pendiente.  La extensi ón del cil indro 
hidráulico 20 forzará al carro de horquillas 21 a inclinarse o girar hacia arriba sin movimiento del brazo de unión 1 o 2.  
Por supuesto, la carrera d el cilindro de i nclinación 20 puede estar diseñada para dar un valor máximo de inclinación 
hacia delante y hacia atrás, según se desee.  Es ventajoso inclinar en, o cerca de, el carro de horquillas para que no 55 
haya un a amplificación del  momento de flexión cuando se  e xtiende el  alca nce, d ando com o res ultado me nores 
tensiones y un control mejorado. 

Las Figuras 4.1 a 4.4 y 5.1 a 5.2 describen la carretilla elevadora 100 elevando unas cargas 110a y 110b desde una 
superficie elevada 111a, en este caso, u n remolque 111.  Con referencia a l a Figura 4.1, el sistem a de artic ulación 
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300 de la Figura 2.1 está conectado a la carretilla elevadora 100 en una posición extendida, mientras que se muestra 
el mecanismo de estabilización con ruedas 400 en una posición retraída.  En la Figura 4.2, la carretilla elevadora 100 
se ha m ovido hacia de lante de forma ta l que l as horquillas 4 se han acoplado a l a carga 110a.  U na vez que las 
horquillas están completamente acopladas, se despliega el mecanismo de estabilización con ruedas 400 y se acopla 
a la superficie 111a del tráiler 111, como se muestra en la Figura 4.3.  A medida que el mecanismo de estabilización 5 
con ruedas 400 desciende completamente, éste eleva la carga 110a con respecto a la superficie 111a del remolque y, 
por lo tanto, la  mayor parte del peso es acarreado por el conjunto de rueda 10 del mecanismo de estabilización con 
ruedas 40 0.  La carg a 11 0a es retraída p or el sistema de articu lación 300 mie ntras el conj unto d e rued a 10 d el 
mecanismo de estabilización con ruedas 400 permite un trans porte suave de la carga, como se muestra en la Figur a 
4.4.  La carr etilla e levadora 100 está s oportando muy poca parte de la carga 100a hasta este pu nto, desde el c ual 10 
ésta eleva d e forma segura  la carga fuera del remol que 111 con el sistema de articulac ión 300 en la posic ión 
completamente retraída, como se muestra en la Figura 5.1. 

En la Figura 5.2 se muestra la carretilla elevadora 100 acoplando la segunda carga 110b en el lado más distante del 
remolque, de l a misma mane ra que ya se ha descrito para  la carga 110a.  En este caso, las ruedas frontal es de la  
carretilla elevadora se desplazan bajo el remolque 111 para alcanzar la posición requerida. 15 

Sin embar go, en alg unos casos esto pued e no ser posi ble de bido al gran tamañ o de las rued as de la carretill a 
elevadora o a elementos inferiores del remolque que restringen su acceso.  La Figura 5.3 muestra una  configuración 
alternativa que consiste en u na carretil la elevadora 110a de mástil movi ble con e l sistema de articu lación 300 y el 
mecanismo de estabilización con ruedas 400.  De nuevo, el mecanismo de estabilización con ruedas 400 soporta la 
carga 110b a  l a vez q ue el s istema d e artic ulación 300 re trae la c arga.  Desp ués, se retrae e l másti l movi ble ( no 20 
mostrado) hasta que la carga puede levantarse de forma segura.  La Figura 5.4 muestra que puede utilizarse también 
el mecanismo de estabilización con ruedas 400 con otros sistemas de a lcance.  En est e caso, la carr etilla elevadora 
100b está adaptada con horquillas te lescópicas modificadas 40 que incorporan el mecanismo de estabilización con 
ruedas 400.  La operación del sistema será similar a la descrita anteriormente. 

Las F iguras 6,  7, 8 y 9 mu estran realizaciones adicionales de u n mecanismo de est abilización con ruedas 400a y 25 
400b, respecti vamente.  Los  mecanism os de esta bilización con r uedas 400a y 4 00b están amb os adaptados con  
dispositivos de ruedas tra nsversales que permiten a u n operador emplear el mecan ismo de mov imiento lateral de la 
carretilla elevadora, lo cual no es posible con la primera realización del mecanismo de estabilización con ruedas 400. 

En las F iguras 6.1 a 6.6  y 6 .8 se muestra el mec anismo de esta bilización co n rue das 400 a. Específ icamente la s 
Figuras 6.1 a  6.6 muestran una sec uencia de etapas que util izan la  segund a real ización del m ecanismo de  30 
estabilización con ruedas 400a; sin embargo, durante la operación habrá un mov imiento continuo desde la posición 
6.1 a la 6.4 y, después, desde la 6.4 a la 6.6.  En la F igura 6.1 se m uestra el conjunto en la posición completamente 
retraída.  En esta posici ón está en uso la  rueda recta 14 mientras qu e el conju nto de rued a transversal 13 está  
levantado par a permitir un espac io libr e para entrar en  un palé y pa ra permitir un  desplaz amiento suave haci a 
delante.  Las Figuras 6.2 a 6.4 muestran el conjunto de rueda transversal 13 que desciende mediante la extensión de 35 
la corr edera 8  a la v ez q ue se manti ene el evada la r ueda recta 1 4 co ntra la p laca de detenc ión 11c  medi ante el 
muelle de ten sión 15.  Las F iguras 6. 5 y 6.6 muestran la transición al des pliegue compl eto del mecan ismo de  
estabilización con ruedas 400a mediante una extensión adicional de l a corredera 8.  En este estad o completamente 
desplegado, la rueda recta 14 está en cont acto total con la superfici e de carga y el con junto de rueda transversal 13  
está en una posición redundante elevada. 40 

Específicamente con referenc ia a la F igura 8 y a las F iguras 10.1 a 10.3,  el sistema de pivote 11 está conectado de 
forma piv otante a l as h orquillas 4 en el p unto piv ote 1 1b.  El sistema de p ivote 11 t ambién está  c onectado a los 
medios de co nexión de l a rueda 12 en el punto pivote 12a y a l a corredera 8 en e l punto pivote 11a.  El muel le de 
tensión 15 también conecta el sistema de pivote 11 a los medios de conexión de la rueda 12.  La rueda recta 14 está  
conectada a los medi os de conexión de l a rueda 12 e n el pu nto 1 2b y el conj unto de rued a transv ersal 1 3 está 45 
conectado de forma pivotante a los m edios de conexión de la rueda 12 en el punto pivote 12a. Las Figuras 10.1 a 
10.3 mu estran el conj unto de rue da tra nsversal 1 3 en  vistas desd e arriba, e n al zado y d esde el e xtremo, 
respectivamente.  La rueda 1 3.1 está conec tada al so porte pivotante 13 .3 a través del  eje 13.2, los cuales están 
ubicados perpendiculares al punto pivote 13b de elevación.  A su vez, el punto p ivote 13b se conecta a los medios de 
conexión de la rueda 12 en el punto pivote 12a.  Esta disposición asegura que el conjunto de rueda transversal 13 50 
puede p ivotar durante toda la operación del mecanismo de estabilización con ru edas 400a, asegurando el correcto 
contacto con la superficie de soporte de la carga. 

En las F iguras 7.1 a 7.6, 9 y 10.1 a 10. 3 se muestra el mecanismo de  estabi lización con ruedas 400b.  Igual qu e 
antes, las F iguras 7.1 a 7.6 muestran una secuencia de etapas qu e utilizan la tercera realización del mecanismo de 
estabilización con ru edas 4 00b.  D e forma  típica, con el fin de  util izar el mec anismo de est abilización co n ru edas 55 
400b, es necesario desplegarlo completamente antes de mover lateralmente las horquillas 4 utilizando el conjunto de 
rueda transversal 13 y, posteriormente, descender la ca rga ligeramente para ac oplar nuevamente la rueda recta 1 4 
antes de retraer el sistema d e articulación 300 o cu alquier otro sistema de alc ance adecuado.  Esto se logr a de una 
manera similar a la anter ior u tilizando una p laca de detención 11c y un muelle de te nsión 15.  En la Figura 7.1, l a 
rueda recta 14 está en uso c uando está completamente retraída mientras que la  rueda transversal 13 está levantada 60 
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para permitir un espacio libre para entrar en el palé.  Las  Figuras 7.2 a 7.4 muestran la corredera 8 que se extiende 
haciendo que las horq uillas 4 se eleven y que la rueda  recta 14 caiga hasta que l as horqu illas han alc anzado 
aproximadamente tres cuarto s de su carrer a, haciendo que el  pa lé se l evante.  Las F iguras 7.5 y 7. 6 muestran l a 
transición al despliegue completo del mecanismo de estabilización con ruedas 400b mediante una extensión adicional 
de la corredera 8.  En este estado comp letamente desplegado, el con junto de rueda transversal 13 está en contacto 5 
total con la superficie de carga y la rueda recta 14 está en una posición redundante elevada. 

Específicamente con referenc ia a la F igura 9 y a las F iguras 10.1 a 10.3,  el sistema de pivote 11 está conectado de 
forma piv otante a l as h orquillas 4 en el p unto piv ote 1 1b.  El sistema de p ivote 11 t ambién está  c onectado a los 
medios de co nexión de l a rueda 12 en el punto pivote 12a y a l a corredera 8 en e l punto pivote 11a.  El muel le de 
tensión 15 también conecta el sistema de pivote 11 a los medios de conexión de la rueda 12.  La rueda recta 14 está  10 
conectada a los medi os de conexión de l a rueda 12 e n el pu nto 1 2b y el conj unto de rued a transv ersal 1 3 está 
conectado de forma pivotante a los m edios de conexión de la rueda 12 en el punto pivote 12a. Las Figuras 10.1 a 
10.3 mu estran el conj unto de rue da tra nsversal 1 3 en  vistas desd e arriba, e n al zado y d esde el e xtremo, 
respectivamente.  La rueda 1 3.1 está conec tada al so porte pivotante 13 .3 a través del  eje 13.2, los cuales están 
ubicados perpendiculares al punto pivote 13b de elevación.  A su vez, el punto p ivote 13b se conecta a los medios de 15 
conexión de la rueda 12 en el punto pivote 12a.  Esta disposición asegura que el conjunto de rueda transversal 13 
puede pivotar durante toda l a operación del mecanismo de estab ilización con ru edas 400b as egurando e l correcto 
contacto con la superficie de soporte de la carga. 

Como se muestra en las Figuras 11 y 12, también es posible montar el mecanismo de estabilización con ruedas 400, 
400a y 400b al carro de horquillas 21.  El mecanismo de estabilización con ruedas 400b está ajustado bajo el carro de 20 
horquillas 21.  Durante la operación, las ruedas transversales 14 están en contacto con la superficie desde el primer 
contacto hasta que las horquillas han subido y elevado la c arga.  L a rueda recta 1 3 entrará en contacto desde este 
punto hasta la altura máxima y la carga podrá ser retraída. 

Debe entenderse que ambas ruedas se bajarán juntas; sin embargo, las Figuras 11 y 12 muestran un mecanismo de 
estabilización arriba y un mecanismo de estabilización abajo, por claridad. 25 

Los mecanismos de est abilización con r uedas 400, 400a y 400b pueden ser accio nados colocando la corredera en 
otras ubicaciones sobre las horquillas 4 o s obre el carro de horquillas 21, ya sea con un acoplamiento directo como 
se muestra, o a través de una serie de bar ras, articulaciones o uniones pivotantes.  También es posible accionar las 
dos horquillas con una corredera a través de un sistema de articulación simple. 

El sistema de  articulaci ón 3 00 de la i nvención pue de ser ada ptado c on un carro d e horq uillas e stándar o co n 30 
cualquier otro tipo de carr o de horquillas con movimiento lateral o posicionador de horquilla, con o sin mecan ismo de 
estabilización con ruedas 400, 400a y 400b. 

De forma gen eral, las carretil las elevadoras montadas en c amión de tipo a horcajadas convencionales son capaces 
de lev antar a proximadamente el 30% d el peso de l a carre tilla el evadora sin carg a en total e xtensión si están  
configuradas con un sistema  de alcance si mple, por eje mplo, leva ntar la primera ca rga 110 a, y son capac es d e 35 
levantar aproximadamente el 100% de su peso sin carga si se despliegan patas extensibles montadas frontalmente.  
Si se utiliza un sistema de do ble alcance con patas e xtensibles desplegadas, la cap acidad de e levación se reduc irá 
de nuevo a aproximadamente el 30% del peso de la carretilla elevadora sin carga, de forma tal qu e, por ejemplo, se 
necesitará una carretilla elevadora de 3000 kg para levantar 1000 kg en la posición de carga 110b.  Por el contrario, 
una carr etilla elevadora mo ntada en cam ión d e tipo a horcaj adas a daptada co n uno d e los m ecanismos d e 40 
estabilización con rue das m encionados a nteriormente pu ede a umentar en gran med ida la ca pacidad de car ga 
especificada para un peso dado de carretilla elevadora dado que el único factor restrictivo es la resistencia de diseño 
y la potencia en el modo de alcance retraído.  Por lo tanto, es posible para este tipo de carretilla elevadora, levantar el 
200% de su propio peso sin carga ya sea con alcance simple para levantar desde la posición de carga 110a, o con 
doble alcance para levantar desde la posición 110b, con o sin patas extensibles montadas frontalmente, de forma tal  45 
que, por ejemplo, una carretilla elevadora de 1000 kg de este tipo puede levantar un exceso de 2000 kg. 

Por supuesto, se entenderá que la invención no está limitada a los detalles específicos descritos en este documento, 
los cuales son dados sólo a modo de ejemplo, y que son posibles diversas modificaciones y alteraciones dentro del 
alcance de la invención, como se define en las Reivindicaciones anexas. 
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REIVINDICACIONES 

1. Una carretilla elevadora (100) que incluye un sistema de articulación (300) para el movimiento de unos medios 
portadores de carga (4) que comprende: 

unos medios movibles (1.4) contenidos en el interior de un canal (6.1); 

un primer braz o de uni ón (1)  conectado de  forma pivotan te a los medio s movibles (1. 4) en un prime r punto pivote  5 
(1.1) y  a un miembro de conexión de la articulación (5) en un segundo punto pivote (1.3); 

un segundo brazo de u nión (2) conecta do de forma pivot ante sustanc ialmente cerca d e un pu nto medio del primer  
brazo de unión en un tercer punto pivote (1.2) y a un punto fijo (2.1) con respecto al canal cerca una línea central del 
canal en un cuarto punto pivote; 

un tercer brazo de unión (3) conectado de forma pivotante al segundo brazo de unión en un quinto punto pivote (3.2) 10 
y al miembro de conexión de la articulación (5) en un sexto punto pivote (3.1) en el extremo opuesto, de forma tal que 
la trayectoria de traslación del segundo punto pivote que conecta el primer brazo de unión al miembro de conexión de 
la articulación permanece sustancialmente perpendicular al c anal cuando el sistema d e articulación se mueve entr e 
una posic ión retraída y una posición extendida, y el ángulo a través del segundo punto pivote (1.3), que conecta el  
primer brazo de unión al miembro de conexión de la articulación, y el sexto punto pivote (3.1), que c onecta el tercer 15 
brazo de un ión al miembro de cone xión d e la articulaci ón, permanec e sustanci almente constante co n respecto al  
canal (6.1) cuando el sistema de articulación se mueve entre una posición retraída y una posición extendida; 

un actuador (7), en el cual, el movimient o del sistema de articul ación es gen erado por la aplic ación de fuerza por el 
actuador al sistema de articulación, 

caracterizada porque un e xtremo del actu ador está conec tado de forma pivota nte al primer brazo de unión y el otro 20 
extremo del actuador está conectado a una ubicación fija en el canal. 

2. Una carreti lla elevadora como la reivi ndicada en l a reivindicación 1, en la cual el otro extremo del actuador se 
puede montar de forma pivotante en una ubicación (7.1) en el segundo brazo de unión. 

3. Una c arretilla elevadora com o la re ivindicada e n cua lquiera d e las r eivindicaciones anteriores, en la cu al e l 
tercer medi o d e uni ón (3) de l sistema de a rticulación es  un braz o de u nión o una co rredera, ya se a eléctric a o  25 
hidráulica, los  cual es permi ten qu e el m ecanismo d e articulación pr oporcione u n mecanism o de i nclinación 
independiente.  

4. Una carretil la elev adora como la reivind icada en cual quiera de las reiv indicaciones a nteriores, en la cual se  
posiciona un miembro de el evación (6) en una ubicación fija con respecto al ca nal, de forma tal que el punto pivote 
que conecta el primer brazo de unión del sistema de articulación a los medios movibles y el punto pivote que conecta 30 
el segundo brazo de unión al miembro de elevación están posicionados sobre una línea central del canal. 

5. Una carretilla elevadora como la re ivindicada en la reivindicación 4, en la cual la distancia entre el punto pivote 
que conecta el segundo brazo de unión al primer brazo de unión y el punto pivote que conecta el segundo brazo de 
unión al miem bro de elev ación es sustanci almente igu al a c ualquiera d e las distanci as entre el pun to pivote que  
conecta los medios movib les al primer braz o de un ión y e l punto p ivote que conecta e l segundo brazo de un ión al  35 
primer brazo de unión, o entre el punto pivote que c onecta el se gundo brazo de unión al primer brazo de unión y el 
punto pivote que conecta el miembro de conexión de la articulación al primer brazo de unión. 

6. Una c arretilla elevadora com o la re ivindicada e n cua lquiera d e las r eivindicaciones anteriores, en la cu al l a 
distancia entre los puntos piv ote sobre el  primer brazo de uni ón, es decir , la distancia entre el punto pi vote (1.1) que 
conecta los medios movibles al primer brazo de unión, y el punto pivote (1.2) que conecta el segundo brazo de unión 40 
al primer brazo de u nión, es s ustancialmente igual a la distancia entre los puntos pivote (1.2 y 1.3) que conectan el 
segundo brazo  de uni ón a l p rimer brazo de unió n y e l mi embro d e con exión de la articulación al pri mer brazo d e 
unión. 

7. Una carretilla elevadora como la reivindicada en cualquiera de las re ivindicaciones anteriores, que incluye unos 
medios porta dores de c arga (4) que está n acopl ados al miembro de c onexión de la  articulac ión del sistema d e 45 
articulación, y el miem bro d e cone xión d e l a articul ación comprende por lo men os un  compon ente al cua l están  
conectados de forma pivotante el primer brazo de unión y el segundo brazo de unión. 

8. Una c arretilla elevadora com o la re ivindicada e n cua lquiera de l as re ivindicaciones anteriores, en l a cua l los  
medios movibles comprenden un componente que es movible entre una primera y una segunda posición en el interior 
del canal, tal como un mecanismo deslizante o un componente de rodillo. 50 
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9. Una carretilla elevadora como la reivindicada en cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en la cual el canal 
está unido de forma desmontable o deslizante a un miembro vertical tal como un mástil vertical (205) de la carretilla 
elevadora. 

10. Una c arretilla elevadora com o la re ivindicada e n cua lquiera d e las r eivindicaciones anteriores, en la cu al l a 
carretilla elevadora está a daptada para ser  montada so bre un vehículo portador, y los  medios porta dores de carga 5 
comprenden u n carro d e ho rquillas y h orquillas qu e está n uni das a l mi embro d e con exión de l a ar ticulación d el 
sistema de articulación.  

11. Una c arretilla elevadora com o la re ivindicada e n cua lquiera d e las r eivindicaciones anteriores, en la cu al e l 
sistema de articulación contr ola a demás el  ángu lo d e lo s medios portadores d e carg a con res pecto al mástil de 
horquillas v ertical q ue aloja el ca nal de l si stema de  ar ticulación a me dida q ue los m edios portadores de c arga s e 10 
mueven entre una posición retraída y una extendida, por medio de lo cual, el sistema de articulación puede retraerse 
completamente en el interior de los confines del canal, reduciendo de este modo cualquier voladizo del sistema. 

12. Una carreti lla elevadora co mo la reivin dicada en cu alquiera de las reivin dicaciones anteriores, e n la cual 
cualquiera de los brazos del sistema de articulación están provistos de una longitud regulable en cualquier extremo, 
para compensar las desviaciones de fabricación o para permitir que un operador ajuste la configuración de inclinación 15 
de los medios portadores de la carga. 

13. Una carretilla elevadora como la r eivindicada en cualquiera de las reivindicaciones anteriores, que incluye un  
mecanismo d e estabil ización con rue das ( 400) u bicado en, o adyacente al e xtremo frontal d e las cuchillas d e la  
carretilla elevadora, que comprende una unidad de rueda conectada de forma movible a una unidad de pivote (11). 

14. Una carreti lla elevadora como la reivin dicada en la reivi ndicación 13, en la cual la un idad de rued a comprende 20 
por lo menos una rueda montada de forma t al que el eje de rotación de la rueda es paralelo al eje de rotación de la  
unidad de pivote, por lo cual, durante la operación, un actuador (8) tal como una corredera se extiende forzando a la 
unidad de pivote a girar alrededor de un punto pivote (116), lo cual, a su vez, fuerza a la unidad de rueda hacia abajo 
sobre una superficie de carga de forma tal que la unidad de rueda gira o rueda a lo largo de la superficie de carga, en 
la cual, preferiblemente, la unidad de rueda comprende un actuador conectado directamente a la unidad de pivote, en 25 
la cua l, preferi blemente, el mecanismo de  estabil ización con rued as c omprende, a demás, unas barras o un iones 
adicionales para conectar correderas o act uadores, en la  cual, pr eferiblemente el mecanismo de estabilización con 
ruedas compre nde p or lo menos un a rued a que está mon tada de forma  tal que el eje  de rotación d e la rued a es  
paralelo al eje de rotación de la unidad de pivote y por lo menos una rueda está montada de forma tal que el eje de 
rotación de la rueda es p erpendicular a l a primera r ueda y a l ej e de r otación de la u nidad de pivote, y e n la c al, 30 
preferiblemente, el mecanismo de estabilización con ruedas está provisto de las h orquillas en una disposición tal que 
permite el movimiento lateral de las horquillas mientras las horquillas están soportando una carga. 

15. Una carretilla elevadora como la r eivindicada en cualquiera de las reivindicaciones anteriores, que incluye un  
sistema movimiento lateral. 

35 
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