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DESCRIPCION
Triturador de percusion con dispositivo de posicionamiento del rotor
[0001] La presente invencion se refiere a los trituradores de percusion con dispositivo de posicionamiento del rotor.

[0002] Los trituradores de percusion estan generalmente destinados para ser instalados en las canteras o minas
para la reduccion dimensional de granulados o de minerales. Comprenden una camara de triturado que contiene un
rotor que esta provisto de percutores regularmente situados por su periferia, y al menos una placa de choques que
en su extremo alto estda montado de forma pivotante en una articulacién conectada con el bastidor del triturador. La
placa de choques puede pivotar con la ayuda de un gato de regulacion para aproximar o alejar el extremo bajo de la
placa con relacién al rotor con el fin de definir, entre el extremo bajo de la placa y el extremo libre de uno de los
percutores, una separacion R (ver figura 1) que determina una granulometria dada.

[0003] En un triturador de percusion, los granulados se introducen por una abertura de alimentacion y luego son
golpeados por los percutores solidarios del rotor y enviados contra la o las placas de choques para ver sus
dimensiones reducidas. Una vez introducidos, los granulados experimentan este proceso varias veces hasta que
alcanzan la dimensién de la separacion de regulacion R entre el extremo bajo de la Ultima placa de choques y el
extremo de los percutores. Una vez alcanzada esta dimension, el granulado reducido pasa entre los percutores y la
placa y es evacuado hacia la salida.

[0004] La separacion R entre el extremo de los percutores y el borde de la ultima placa de choques, el que esta
mas cerca del rotor, se modifica por el desgaste de los percutores y debe por consiguiente ser reajustado
periddicamente para mantener una granulometria regular. Debe igualmente ser preajustado antes de cada proceso
de triturado para ser ajustado a la granulometria de salida buscada.

[0005] En los trituradores de percusion clasicos, esta regulacion se realiza manualmente por el operario que debe
primeramente, en la parada, girar el rotor hasta que presente el extremo de uno de los percutores lo mas cerca del
extremo bajo de la ultima placa de choques, luego proceder a una medicion manual de la distancia entre este
extremo del percutor y el de la placa. Puede entonces bien sea realizar un ajuste manual mediante tornillos y
tuercas, o bien actuar sobre la central hidraulica que acciona la salida del gato de posicionamiento de la placa hasta
obtener la distancia deseada.

[0006] Con el fin de facilitar la regulacién de la separacion R entre el extremo de los percutores y el borde de la
ultima placa de choques, la patente FR2837407 de la Firma solicitante, propone medios que permiten la regulacion
de la separacion R sin intervencion manual directa del operario ajustando la variacion de la posicién del rotor para la
regulacion.

[0007] Segun esta patente, el triturador de percusion esta provisto de un dispositivo de posicionamiento del rotor
que comprende una pieza de ajuste en forma de prisma, coaxial y solidaria en rotaciéon con el rotor y que presenta
un numero de aristas en saliente igual al nimero de percutores. Esta pieza de ajuste puede apoyarse contra una
placa de ajuste montada en el extremo de un vastago de gato de ajuste con el fin de provocar una rotacion del rotor
hasta una posicion en la cual el extremo del percutor corresponda con la arista que se encuentra en la posiciéon de
acercamiento maximo con la placa de choques.

[0008] Seguidamente, la placa se gira por medio del gato de regulacién hasta hacer contacto con el extremo del
percutor con el fin de definir la regulacién original de la separacion R entre estos dos elementos, y luego se ajusta la
separacion para la granulometria buscada.

[0009] Igualmente si el triturador segun la patente FR2837407 es generalmente satisfactorio cuando se trata de
regular la separacion R entre el extremo de los percutores montados sobre el rotor y la ultima placa de choques, es
deseable prever un dispositivo de posicionamiento del rotor mas flexible, que pueda faciimente ser adaptado a un
rotor que lleve un numero diferente de percutores sin tener que depender de la forma de la pieza de ajuste de la
patente FR2837407 que en este caso debe ser sustituida por otra adaptada al nuevo nimero de percutores, este
dispositivo de posicionamiento debe ademas poder ser utilizado para hacer girar mecanicamente el arbol del rotor
con el fin de colocar el percutor a cambiar en la posicion deseada en una operaciéon de cambio de percutores
usados, independientemente del nimero de percutores llevados por el rotor.

[0010] Esta ultima operacion resulta particularmente delicada ya que para cambiar un percutor sera preciso hacer
girar el rotor de modo que el percutor a cambiar se encuentre dirigido hacia lo alto, sustancialmente en posicion
vertical, para ser bien sea sacado por arriba, o deslizado por el costado, después de que el arbol del rotor haya sido
bloqueado en rotacién en esta posicion. Esta operacion se hace particularmente dificil cuando el percutor a cambiar
no se encuentra en la posiciéon deseada sustancialmente vertical cuando el extremo de uno de los otros percutores
se encuentra frente al extremo bajo de la ultima placa de choques. Ese es, entre otros, el caso cuando el numero de
percutores es 5,6 0 7.
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[0011] En este caso, el operador esta obligado a actuar manualmente para hacer girar el rotor, pero esta
manipulaciéon conlleva riesgos. En efecto, particularmente para los trituradores de dimension importante que
presentan un arbol de rotor de fuerte inercia, este giro manual requiere fuerzas considerables por parte del operario.

[0012] EI fin de la invencién es remediar los inconvenientes de los trituradores conocidos gracias a las
caracteristicas del triturador segun la invencion.

[0013] EI objeto de la invencién es un triturador de percusion que comprende un bastidor que define una camara
de triturado que contiene un rotor provisto de percutores regularmente situados por su periferia, y al menos una
placa de choques que por su extremo alto va montada de forma pivotante en una articulacién conectada con el
bastidor del triturador, con el fin de poder pivotar con la ayuda de un gato de regulacion respectivo para acercar o
alejar el extremo bajo de la placa de choques con relacion al rotor con el fin de definir, entre el extremo bajo de la
pantalla de choques y el extremo libre de uno de los percutores, una separacion que determina una granulometria
dada, comprendiendo el triturador ademas un dispositivo de posicionamiento del rotor que comprende medios de
ajuste que permiten posicionar el extremo de uno de los percutores en una posicion de acercamiento maximo con la
placa de choques con miras al ajuste de dicha separacion, caracterizado porque el indicado dispositivo de
posicionamiento comprende un motorreductor que acciona un pifién apto para acoplarse con una rueda dentada
situada en uno de los extremos del arbol del rotor y solidaria en rotacion de éste con el fin de accionar en rotacion el
rotor a partir de un estado de reposo hasta la indicada posiciéon de acercamiento maximo de uno de los percutores
con relacion a la indicada placa de choques.

[0014] Segun otras caracteristicas de la invencion:

- el motorreductor estd montado de forma desplazable en translaciéon entre una primera posicién en la cual el
mencionado pifidn esta liberado del acoplamiento con la indicada rueda dentada y una segunda posicion en la cual
el mencionado pifién esta acoplado con la indicada rueda dentada;

- el motorreductor se desplaza en translacion con la ayuda de un gato;

- un tope esta previsto para detener la translacién del motorreductor cuando el mencionado pifién se acopla con la
indicada rueda dentada;

- detectores de final de recorrido estan dispuestos con el fin de detectar las posiciones extremas de desplazamiento
en translacion del motorreductor;

- los mencionados detectores son interruptores de final de recorrido, o captadores inductivos;

- el motorreductor esta fijado a una placa desplazable a lo largo de una corredera;

- la mencionada corredera comprende vastagos de guiado;

- los mencionados medios de ajuste comprenden 6rganos de identificacion situados en uno de los extremos del arbol
del rotor y detectados por un captador fijo, siendo el niumero de los indicados 6rganos de identificacion igual al
numero de percutores;

- el indicado captador es un captador de induccion sensible a los 6rganos de identificacion; y

- los medios de ajuste comprenden un segundo captador fijo desplazado angularmente con relacion al primer
captador con el fin de detener la rotaciéon del rotor cuando un percutor se encuentra dirigido sustancialmente de

forma vertical hacia lo alto.

[0015] Otras caracteristicas y ventajas de la invencion se desprenderan de la descripcion que sigue de un modo de
realizacion no limitativo de la invencioén, haciendo referencia a las figuras adjuntas en las cuales:

- la figura 1 es una vista lateral en seccion de un triturador segun la invencién provisto de un rotor con cuatro
percutores;

- la figura 2 es una vista lateral en seccién de un triturador segun la invencion provisto de un rotor con seis
percutores;

- la figura 3 es una vista parcial en perspectiva que ilustra el dispositivo de posicionamiento y de ajuste del rotor en la
posicién no accionada de éste;

- la figura 4 es una vista parcial en perspectiva que ilustra el dispositivo de posicionamiento y de ajuste del rotor en la
posicion accionada de éste; y
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- la figura 5 es una vista lateral que ilustra con mas detalle el dispositivo de posicionamiento y de ajuste del rotor que
comprende un motorreductor montado en una placa desplazable en translacion.

[0016] En las figuras, los elementos idénticos o equivalentes llevaran los mismos signos de referencia.

[0017] El triturador de percusion representado en seccion en la figura 1 comprende un bastidor 1’ que define una
camara de triturado 1 en la cual un rotor 2 esta montado de forma solidaria con un arbol de rotacién 3 accionado por
un motor (no ilustrado). El rotor 2 gira en el ejemplo ilustrado en el sentido indicado por una flecha en la figura 1.
Esta provisto de percutores 4 regularmente repartidos por su periferia. En el ejemplo representado en la figura 1, el
rotor lleva cuatro percutores 4, de los cuales uno se encuentra oculto detras de un mecanismo que se describira con
detalle mas adelante.

[0018] Dos placas de choques 5y 6 estan situadas en la camara de triturado 1. Las placas de choques 5y 6 se
encuentran en su extremo alto respectivo montadas de forma pivotante en una articulacién definida por un pivote
respectivo 7, 8 de forma que puedan pivotar alrededor de éste gracias a unos gatos de regulacién 9 respectivamente
10 para aproximar o alejar sus extremos libres del rotor 2.

[0019] El ajuste de la granulometria a obtener para el material a triturar se realiza aproximando o alejando segun el
caso el extremo bajo de la ultima placa la mas baja 5 de la periferia del rotor con el fin de obtener una separacion R
gracias a la cual el granulado puede pasar después de haber alcanzado la dimensién de ajuste determinada por esta
separacion.

[0020] EI proceso de regulacion de la granulometria se realiza de la forma siguiente.

[0021] La maquina al estar parada, es preciso hacer girar el rotor hasta que el extremo de un percutor 4 cualquiera
se encuentre frente al extremo bajo de la Ultima placa la mas baja 5 o de la placa elegida, a una posicion de ajuste.

[0022] En el documento FR2837407, un dispositivo de posicionamiento del rotor esta previsto con la ayuda del
cual el rotor es girado lentamente hacia esta posicion de ajuste para detenerse en él gracias a un dispositivo de
ajuste. El operario acciona entonces el gato de ajuste 10 para aproximar el extremo bajo de la placa de choques la
mas baja 5, del extremo libre del percutor frente a frente hasta que entren en contacto. Se determina asi el origen o
el punto 0 de la medicién de la separacion R. Acciona entonces el gato de regulacion 10 en sentido inverso hasta
que su instrumento de medicion del desplazamiento del gato le indique el valor correspondiente a la separacion R
buscada, es decir a la granulometria dada.

[0023] Igualmente en el triturador segun la invencion, un dispositivo de posicionamiento del rotor 2 esta asociado
con el triturador de percusion. Comprende medios de ajuste que se describiran con mas detalle mas adelante. Estos
medios permiten posicionar el extremo de uno de los percutores en una posiciéon de acercamiento maximo con la
placa de choques con miras al ajuste de dicha separacion.

[0024] Segun una caracteristica esencial de la invencion, este dispositivo de posicionamiento comprende un
motorreductor 11 que de preferencia es un motorreductor hidraulico. El arbol que sale (no representado) de este
motorreductor 11 acciona un pifidn 12 apto para acoplarse con una corona o rueda dentada 13 situada en uno de los
extremos del rotor 2 solidario en rotacion de éste. De preferencia, el pifion 12 esta fijado directamente sobre el arbol
que sale del motorreductor 11.

[0025] EI motorreductor 11 es desplazable en translacién entre una primera posicion en la cual el pifion 12 es
liberado del acoplamiento con la rueda dentada 13 y una segunda posicion acoplada con ésta.

[0026] La primera posicion se ilustra en las figuras 1 a 3 y corresponde a una posicion desactivada del
motorreductor 11 que permite al rotor ser accionado por su motor principal de accionamiento en rotacion (no
representado) para el funcionamiento normal del triturador.

[0027] La segunda posicién se ilustra en la figura 4 y corresponde a una posicién activada del motorreductor 11
que permite el accionamiento en rotacion a velocidad reducida para realizar el ajuste de la separacion R entre el
extremo bajo de la placa de choques 5 y el extremo libre de uno de los percutores o para el cambio de los
percutores 4.

[0028] Para su desplazamiento en translacion, el motorreductor 11 esta fijado sobre una placa 14 que esta asi
mismo montada de forma desplazable en translacion sobre una corredera que en el ejemplo ilustrado comprende
vastagos de guiado 15 que se extienden en tubos de guiado 16.

[0029] EI motorreductor 11 es segun otra caracteristica de la invencién desplazado en translacion con la ayuda de
un gato de accionamiento 17 que de preferencia es un gato hidraulico.

[0030] Un tope regulable 18 con tornillo y tuerca de detencion esta previsto para regular el recorrido de translacion
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del motorreductor 11, y el engrane del pifion 12 con la rueda dentada 13.

[0031] Ademas, detectores de final de recorrido 19, 20 se encuentran ventajosamente situados con el fin de
detectar las posiciones extremas de desplazamiento en translacion del motorreductor 11 para detener el despliegue
o la retraccion del vastago del gato 17 cuando estas posiciones extremas son alcanzadas. La posicion en la cual el
pifion 12 esta engranado con la rueda dentada 13 se mantiene gracias al hecho de que durante este tiempo, la
presion hidraulica siempre es ejercida.

[0032] Por otro lado, resulta ventajoso hacer girar el pifion 12 cuando se encuentra en vias de engranarse con la
rueda dentada 13 de forma que no exista punto de tangencia en el momento del engrane entre el pifiidn y la rueda
dentada.

[0033] EI pifién puede asi engranarse con la rueda dentada 13 para accionar en rotacion el rotor 2 a partir de un
estado de reposo de éste hasta la posicion de acercamiento maximo de uno de los percutores 4 con relacion al
extremo bajo de la placa de choques la mas baja 5.

[0034] Con el fin de detener la rotacion del rotor 2 precisamente en esta posicion de acercamiento maximo, los
medios de ajuste segun la invencion comprenden un captador fijo 21 fijado cerca de un extremo del arbol 3 del rotor
y apto para detectar el paso de 6rganos de identificacion 22 regularmente espaciados sobre un anillo 23 concéntrico
al arbol 3 del rotor 2 y montado solidario en rotacién con éste. El nimero de 6rganos de identificacion 22
corresponde con el numero de percutores 4.

[0035] EI captador 21 es de preferencia un captador de induccién sensible al material de los 6rganos de
identificacion 22. El captador 21 esta conectado con medios de control del motorreductor 11 con el fin de detener su
rotacion cada vez que un organo de sefialamiento 22 es detectado por el captador 21.

[0036] La separacion R entre el extremo bajo de la placa mas baja 5 y el extremo libre del percutor 4 que entonces
se encuentra frente a ella puede seguidamente ser ajustado de la forma descrita mas arriba.

[0037] EI dispositivo de posicionamiento segun la invencién esta igualmente destinado para ser utilizado para
posicionar el rotor 2 para el cambio de los percutores 4 de tal forma que uno de los percutores 4 esté siempre
dirigido sustancialmente de forma vertical hacia lo alto para seguidamente ser sacado por la parte alta o por el
costado. En el caso en que el rotor 2 lleve cuatro percutores 4 como se ha ilustrado en la figura 1, la distancia
angular entre los percutores es de 90°, lo cual tiene por consecuencia que uno de los percutores estara entonces
automaticamente dirigido sustancialmente de forma vertical hacia lo alto cuando el percutor precedente esta
dispuesto sustancialmente de forma horizontal con su extremo libre frente al extremo bajo de la placa 5.

[0038] Es distinto si los percutores se encuentran en nimero de 5, 6 o 7. Un ejemplo de un rotor 2 que lleva 6
percutores 4 se muestra en la figura 2. En este caso, la distancia angular entre los percutores es de 60°. Con el fin
de posicionar uno de los percutores para que se encuentre dirigido sustancialmente de forma vertical hacia lo alto
para que pueda ser cambiado por uno nuevo, un segundo captador fijo 24 esta fijado por debajo del primer captador
21y desplazado de éste 30° de forma que cuando un percutor se detenga frente al segundo captador 24, uno de los
percutores se encontrara dirigido sustancialmente de forma vertical hacia lo alto.

[0039] Bien entendido, el segundo captador 24 puede igualmente estar dispuesto por encima del primer captador
21 y desplazado 30° de éste para definir una distancia angular de 60° con relacion al percutor siguiente que se
encontrara entonces dirigido sustancialmente en forma vertical hacia lo alto.

[0040] En lugar de utilizar un segundo captador, seria igualmente posible utilizar medios de deteccion de la
rotacion angular del arbol 3 del rotor 2 a partir de la posiciéon en la cual un percutor se detiene frente al primer
captador 21 y hacer girar el arbol a un valor deseado para que otro percutor sea dirigido sustancialmente de forma
vertical hacia lo alto.

[0041] Todo el conjunto que comprenda el dispositivo de posicionamiento con el motorreductor 11 y el gato
hidraulico que acciona su desplazamiento en translacion puede ventajosamente colocarse en una caja de proteccion
25 como se ha ilustrado esquematicamente en las figuras 4 y 5.

[0042] Un autémata programable o cualquier otro sistema similar puede por otro lado ser utilizado para realizar
automaticamente el conjunto de secuencias de regulacion después de haber seleccionado la regulacion de la
separacion R al valor deseado por el operario.

[0043] Bien entendido, la invencion no se limita a los ejemplos ilustrados y descritos, sino que el experto en la
materia pueda considerar variantes sin salirse por ello del marco de la invencién. Asi, el triturador de percusién
segun la invencion puede comprender una tercera placa de choques y si se desea calibrar una segunda separacion
definida entre su extremo bajo y los extremos de los percutores, basta con suplementar un captador con el fin de
poder proceder como se ha descrito para el captador 21. El triturador de percusion puede asi comprender varios
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captadores para asegurar regulaciones en varias placas de choques.
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REIVINDICACIONES

1. Triturador de percusién que comprende un bastidor (1’) que define una camara de triturado (1) que contiene un
rotor (2) provisto de percutores (4) regularmente situados por su periferia, y al menos una placa de choques (5, 6)
que por su extremo alto, va montada de forma pivotante en una articulaciéon (7, 8) unida con el bastidor (1) del
triturador, de forma que pueda pivotar con la ayuda de un gato de regulacion respectivo (9, 10) para aproximar o
alejar el extremo bajo de la placa de choques (5, 6) con relacion al rotor (2) con el fin de definir, entre el extremo bajo
de la placa de choques y el extremo libre de uno de los percutores (4), una separacion R que determina una
granulometria dada, comprendiendo el triturador ademas un dispositivo de posicionamiento del rotor (2) que
comprende medios de ajuste (21, 22) que permiten posicionar el extremo de uno de los percutores en una posicion
de acercamiento maximo con la placa de choques (5) con miras al ajuste de dicha separacion, caracterizado por
que el mencionado dispositivo de posicionamiento comprende un motorreductor (11) que acciona un pifién (12) apto
para acoplarse con una rueda dentada (13) situada en uno de los extremos del arbol (3) del rotor (2) y solidaria en
rotacion de éste con el fin de accionar en rotacion el rotor a partir de un estado de reposo hasta la indicada posicion
de acercamiento maximo de uno de los percutores (4) con relacion a la indicada placa de choques (5).

2. Triturador de percusion segun la reivindicacion 1, caracterizado por que el motorreductor (11) esta montado de
forma desplazable en translacion entre una primera posicion, en la cual el mencionado pifién (12) esta liberado del
engrane con la mencionada rueda dentada (13), y una segunda posicion, en la cual el mencionado pifion esta
acoplado con la mencionada rueda dentada.

3. Triturador de percusion segun la reivindicacion 2, caracterizado por que el motorreductor (11) es desplazado en
translacion con la ayuda de un gato de accionamiento (17).

4. Triturador de percusion segun la reivindicacion 2 6 3, caracterizado por que esta previsto un tope regulable (18)
para regular el recorrido de translacion del motorreductor (11) y el engrane del pifion (12) en la indicada rueda
dentada (13).

5. Triturador de percusion segun una cualquiera de las reivindicaciones 2 a 4, caracterizado por que detectores de
final de recorrido (19, 20) estan situados de forma que detecten las posiciones extremas de desplazamiento en
translacion del motorreductor (11).

6. Triturador de percusion segun la reivindicacion 5, caracterizado por que los indicados detectores (19, 20) son
interruptores de final de recorrido.

7. Triturador de percusion segun una cualquiera de las reivindicaciones 2 a 6, caracterizado por que el
motorreductor (11) esta fijado sobre una placa (14) desplazable a lo largo de una corredera (15, 16).

8. Triturador de percusidon segun la reivindicacion 7, caracterizado por que la indicada corredera (15, 16)
comprende vastagos de guiado (15).

9. Triturador de percusion segun una cualquiera de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por que los
indicados medios de ajuste comprenden 6rganos de identificacion (22) situados en uno de los extremos del arbol del
rotor (2) y detectados por un primer captador fijo (21), siendo el numero de los indicados 6rganos de identificacion
(22) igual al numero de percutores (4).

10. Triturador de percusion segun la reivindicacion 9, caracterizado por que el indicado captador (21) es un
captador de induccion sensible a los érganos de identificacion (22).

11. Triturador de percusion segun la reivindicacion 9 o 10, caracterizado por que los medios de ajuste comprenden
un segundo captador fijo (24) desplazado angularmente con relacién al primer captador (21) con el fin de detener la
rotacion del rotor (2) cuando un percutor (4) se encuentra dirigido sustancialmente de forma vertical hacia lo alto.

12. Triturador de percusion segun la reivindicacion 1, caracterizado por que comprende varios captadores para
asegurar ajustes sobre varias placas de choques.
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Fig. 5
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