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DESCRIPCION

Cojinete de deslizamiento para plumas telescopicas, de forma especifica, para manipuladores o robots para
hormigén proyectado

La presente invencion se refiere a un cojinete de deslizamiento para plumas telescopicas que pueden extenderse y
retraerse con una carga y que comprenden una pluralidad de secciones de brazo moviles entre si. De forma
especifica, la presente invencion se refiere a un cojinete de deslizamiento para plumas o brazos telescépicos usados
para manipuladores o robots para hormigon proyectado.

Los manipuladores o robots para hormigén proyectado comprenden una pluma de pulverizaciéon que comprende una
estructura telescopica para adaptar la boquilla de pulverizacién al area local en la que deberia pulverizarse el
hormigén proyectado. La distancia de la boquilla de pulverizacién al area en la que deberia pulverizarse el hormigon
proyectado deberia estar en un intervalo de 0,8 a 1,5 m. En uso, se produce un movimiento constante de las
secciones de brazo del brazo telescopico para disponer la boquilla de pulverizacién en el intervalo de distancias de
pulverizacion.

Normalmente, los cojinetes para las secciones de brazo del brazo telescopico son cojinetes de deslizamiento que
comprenden unas placas de deslizamiento. Estas placas de deslizamiento padecen un gran desgaste y roturas
provocados por la contaminacién con hormigén proyectado pegajoso en las areas expuestas. Por ejemplo, US
4.264.265 describe una pluma telescépica con cojinetes de deslizamiento en la que la placa de deslizamiento del
cojinete es desviada hacia una seccion de pluma adyacente mediante un émbolo dispuesto en el interior de la
carcasa del cojinete y mediante medios de desviacion en forma de muelle Belleville. Cuando la superficie de
deslizamiento de la placa de deslizamiento empieza a desgastarse, los medios de desviacion forzaran la superficie
de deslizamiento a contactar con la superficie de la seccién de pluma adyacente.

Ademas, debido a que las tolerancias de fabricacion dan como resultado la presencia de un espacio de aire entre la
placa de deslizamiento y la superficie de deslizamiento, se produce una reacciéon que provoca un movimiento
incontrolable de la boquilla de pulverizacién, consecuencia también de los grandes pares que se producen durante el
movimiento de la boquilla de pulverizacion. Dichos espacios de aire permiten que el hormigén proyectado
pulverizado se introduzca entre las placas y las superficies de deslizamiento, provocando el fallo del cojinete de
deslizamiento después de un periodo de tiempo reducido.

En consecuencia, un objetivo de la presente invencion consiste en superar los inconvenientes mencionados
anteriormente y en dar a conocer un cojinete de deslizamiento para brazos telescopicos que es resistente contra el
desgaste y las roturas durante un periodo de tiempo prolongado y que evita el movimiento imprevisto e incontrolado
de la boquilla de pulverizacién durante su funcionamiento.

Este objetivo se consigue mediante las caracteristicas de la reivindicacion 1. En las reivindicaciones dependientes 2
a 11 se describen realizaciones preferidas de la presente invencion.

Otro objetivo consiste en dar a conocer una pluma o brazo telescopico que comprende una pluralidad de secciones
de pluma o brazo que pueden moverse sin reacciones.

Este objetivo se consigue mediante las caracteristicas de la reivindicacion 12.

Ademas, un objetivo de la presente invencion consiste en dar a conocer un manipulador o robot para hormigon
proyectado que supera los inconvenientes descritos anteriormente.

Este objetivo se consigue mediante las caracteristicas de la reivindicacion 15.

Segun la presente invencion, el cojinete de deslizamiento comprende una primera seccién en forma de carcasa que
comprende una cavidad central adaptada para alojar una segunda y una tercera secciones, una segunda seccion
alojada en dicha cavidad central de dicha primera seccion de carcasa, y una tercera secciéon que esta en contacto de
forma lisa con dicha segunda seccién y que comprende una superficie de deslizamiento, funcionando dicha tercera
seccion como placa de deslizamiento del cojinete (27) de deslizamiento.

Segun la presente invencion, dicha segunda seccion comprende una cavidad interior central abierta hacia el fondo
de la cavidad central de la primera seccién y que se extiende en el interior de dicha segunda seccion hasta una
seccion de base de la misma. Ademas, dicha segunda seccion esta configurada de modo que la misma permite
obtener una curva de desviacion de carga que empieza a partir de una parte bastante plana y que se transforma y
finaliza en una parte muy inclinada.

Gracias a esta configuracion de los cojinetes de deslizamiento, los cojinetes de deslizamiento pueden estar
incorporados en las secciones de pluma de las plumas telescépicas con precarga, evitando la presencia de cualquier
espacio de aire entre la placa de deslizamiento y la superficie de deslizamiento, lo que permite obtener una vida util
mas prolongada de las placas de deslizamiento, ya que la entrada de hormigén proyectado pegajoso entre las
placas de deslizamiento y las superficies de deslizamiento de las secciones de pluma se reduce drasticamente o
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incluso se elimina.

Los cojinetes de deslizamiento de la presente invencion también permiten obtener la ventaja de evitar la sobrecarga
de las placas de deslizamiento como consecuencia de un paralelismo no presente entre las placas de deslizamiento
y la superficie de deslizamiento, que provoca la deformacién o dafios de las placas de deslizamiento y un desgaste y
roturas mas rapidos. De hecho, las placas de deslizamiento de los cojinetes de deslizamiento de la presente
invencion permiten su adaptacion esférica a la superficie de deslizamiento de la seccién de pluma correspondiente a
efectos de distribuir la carga de forma homogénea. En otras palabras, se consigue un movimiento libre de la placa
de deslizamiento para adaptar esencialmente su superficie de deslizamiento a la superficie opuesta de la pared
interior de la seccion de pluma correspondiente. Por lo tanto, una distribucion de carga irregular da como resultado
cargas pico por encima de los limites permisibles, y los dafios mecanicos provocados por la misma también se
evitan.

Segun la presente invencion, la segunda seccion del cojinete de deslizamiento esta configurada de modo que
permite obtener una curva de desviacion de carga que presenta esencialmente un crecimiento exponencial.

En una realizacion preferida, dicha cavidad interior de dicha segunda seccion comprende una forma esencialmente
curvada, de forma especifica, una forma semiesférica.

En otra realizacion preferida de la presente invencion, dicha cavidad interior central de dicha segunda seccion tiene
forma de escaldn con una seccioén transversal interior mas pequefia y con una seccion transversal exterior mas
grande, de modo que dicha segunda seccion esta configurada para obtener tres partes de curva de desviacion de
carga, obteniéndose dicha parte bastante plana mediante la seccion de escaldn exterior mas grande, obteniéndose
una parte mas inclinada mediante la seccién de escalon interior y obteniéndose dicha parte muy inclinada mediante
la seccién de base de dicha segunda seccion.

En general, segun esta configuracion, el cojinete de deslizamiento de la presente invencion permite obtener las
siguientes propiedades elasticas de una placa de deslizamiento amortiguada:

- se evita la presencia de un espacio de aire debido a la deformaciéon o al desgaste gracias a la curva de
desviacién de carga o caracteristica elastica plana;

- se compensan las tolerancias de fabricacion de las secciones de brazo telescépicas guiadas gracias a la curva
de desviacion de carga o caracteristica elastica mas inclinada;

- se bloquean y amortiguan los impactos mecanicos segun la curva de desviaciéon de carga muy inclinada de la
tercera seccién con respecto a la curva de desviacion de carga de la segunda seccion.

De forma ventajosa, la segunda seccion del cojinete de deslizamiento de la presente invencion esta formada por un
material elastdmero, de forma especifica, por el material elastémero NBR 70.

Ademas, la tercera seccién que forma la placa de deslizamiento esta formada por un material de poliamida, de forma
especifica, por un material PA 6 G Mo.

Segun otro aspecto de la presente invencion, la primera, segunda y tercera secciones tienen una forma cilindrica.
Gracias a esta configuracion, el cojinete de deslizamiento puede estar incorporado en unas aberturas perforadas de
las secciones de brazo del brazo telescépico.

De forma ventajosa, la primera seccion comprende una rosca externa que se extiende al menos parcialmente a lo
largo de la circunferencia exterior de la primera seccidon. En consecuencia, el cojinete de deslizamiento de la
presente invencién puede enroscarse en un orificio o abertura roscado respectivo en la pared de la seccién de pluma
o brazo de la pluma o brazo telescépico y es posible adaptarlo faciimente para obtener la disposicion correcta con
respecto a la superficie de deslizamiento de la seccién de brazo moévil. Ademas, también se consigue un facil
reajuste o sustitucion de las placas de deslizamiento desgastadas.

Se obtienen ventajas adicionales cuando dicha primera seccién comprende una seccion de base en la que una
pluralidad de cavidades se extienden desde el lado opuesto al lado de la cavidad central de la primera seccion,
estando dispuestas dichas cavidades a una distancia regular alrededor de la circunferencia de la seccion de base y
pudiendo alojar una herramienta de montaje respectiva. Una herramienta de montaje de este tipo puede comprender
una pluralidad de salientes que encajan en las cavidades de la primera seccion para hacer girar la primera seccién a
efectos de montar, reajustar o sustituir el cojinete de deslizamiento y/o sus partes desgastadas.

De forma ventajosa, en la circunferencia exterior de la seccion de base de la primera seccion, estan dispuestas una
pluralidad de secciones planas para cooperar al menos con unos medios de seguridad contra movimiento giratorio
de la primera seccion, estando dispuestas dichas secciones planas de forma adyacente a la cavidad
correspondiente en la seccion de base de la primera seccién. El contacto de los medios de seguridad al menos con
una seccion plana permite asegurar la posicion del cojinete de deslizamiento ajustado en la secciéon de brazo
respectiva del brazo telescopico.
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Segun la presente invencion, la superficie de deslizamiento de la tercera seccién comprende un borde afilado que
permite obtener un efecto de barrido al contactar con suciedad, hormigén proyectado, etc. presentes a pesar de
todas las precauciones.

La presente invencion también se refiere a una pluma o brazo telescépico que comprende una pluralidad de
secciones de pluma o brazo méviles entre si que pueden extenderse o retraerse con una carga. Debe observarse
que las plumas o brazos telescopicos de grias montadas en camiones no pueden extenderse o retraerse con una
carga, sino que estan fijados en su posicion en funcionamiento. Las secciones de brazo del brazo telescépico de la
presente invencion comprenden dichos cojinetes de deslizamiento de la presente invencion.

Ademas, las secciones de pluma o brazo de la presente invenciéon comprenden una seccion transversal poligonal, de
forma especifica, hexagonal u octogonal, comprendiendo cada seccién de pluma o brazo dos secciones de pared
superior e inferior estrechadas en las que los cojinetes de deslizamiento estan dispuestos o cooperan con
superficies de deslizamiento opuestas, respectivamente. Con esta disposicion, se consigue una configuracion muy
estable entre las secciones de pluma o brazo.

De forma ventajosa y segun la presente invencion, los cojinetes de deslizamiento estan montados con precarga
contra las superficies de deslizamiento correspondientes de las secciones de pluma o brazo respectivas. En
consecuencia, el contacto entre la placa de deslizamiento y la superficie de deslizamiento correspondiente se
mantiene en todas las condiciones de funcionamiento, de modo que se evita la entrada de suciedad entre la placa
de deslizamiento y la superficie de deslizamiento.

Finalmente, la presente invencion se refiere a un manipulador o robot para hormigén proyectado que comprende una
unidad de soporte y fijacion de una pluma o brazo telescépico y un dispositivo de boquilla para hormigdn proyectado
que esta dispuesto en un extremo de la pluma o brazo telescopico, estando configurada dicha pluma o brazo
telescopico segun una cualquiera de las reivindicaciones 12 a 14.

Otras caracteristicas, detalles y ventajas de la presente invencion se describen en la siguiente descripcion, haciendo
referencia a los dibujos adjuntos, en los que:

la Fig. 1 es una vista en perspectiva de una primera realizacién de un manipulador o robot para hormigén proyectado
segun la presente invencidn en una primera posicion extendida;

la Fig. 2 muestra el manipulador o robot para hormigén proyectado de la Fig. 1 en una segunda posicion mas
extendida que en la Fig. 1;

las Figs. 3a a 3c son vistas esquematicas de secciones transversales del manipulador o robot para hormigén
proyectado de las Figs. 1 y 2, no mostrandose sin embargo las secciones transversales reales con las dimensiones
relativas de las secciones;

la Fig. 4 es una vista en perspectiva del cojinete de deslizamiento de la presente invencion que muestra el lado
superior con la placa de deslizamiento;

la Fig. 5 muestra la placa de deslizamiento de la presente invencion en una vista en perspectiva de la parte inferior
del cojinete de deslizamiento de la Fig. 4;

la Fig. 6 es una vista en perspectiva del cojinete de deslizamiento segun la presente invencion similar a la de la Fig.
4, no obstante, en una seccién parcial;

la Fig. 7 es una seccion del cojinete de deslizamiento segun la presente invencion a lo largo de la linea VII-VII de la
Fig. 6;

la Fig. 8 muestra una segunda realizacion de un manipulador o robot para hormigéon proyectado en una vista en
perspectiva esquematica; y

las Figs. 9a y 9b muestran dos secciones transversales esquematicas diferentes del manipulador para hormigén
proyectado de la Fig. 8.

A continuacion se hace referencia a las figuras, que muestran dos realizaciones diferentes de la presente invencion
que, no obstante, comprenden el mismo cojinete de deslizamiento de la presente invencion. Se hace referencia a las
partes similares mostradas en las figuras con los mismos numeros de referencia. La palabra “brazo” se interpretara
en todas las combinaciones como “pluma o brazo”.

Haciendo referencia en primer lugar a las Figs. 1 y 2, se muestra un manipulador o robot 1 para hormigon
proyectado que comprende un brazo telescopico 3 que comprende tres secciones 5, 7 y 9 de brazo moviles entre si.
La posicion mostrada de los brazos 7 y 9 consiste en una primera posicion extendida del brazo telescépico 3, con
una seccion de brazo 7 extendida y una seccion 9 de brazo retraida. La seccién 7 de brazo también puede pasar a
una posicion retraida dentro de la seccién 5 de brazo.
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La seccion 5 de brazo esta soportada por una unidad 11 de soporte y fijacion que es de tipo convencional y, por lo
tanto, no se describira de forma detallada. La unidad 11 de soporte y fijacién comprende un cilindro hidraulico 13 con
el que la seccion 5 de brazo puede desplazarse angularmente hacia arriba y hacia abajo.

La seccion 9 de brazo delantera soporta una seccién 15 de lanza con una lanza mévil 17 montada en una seccion
19 de soporte, que esta montada a su vez de forma giratoria en una seccion 21 de carro de lanza en el extremo
frontal de la seccion 9 de brazo de manera conocida y convencional.

La lanza 17 es movil con respecto a la seccion 19 de soporte y es accionada mediante una cadena 23 de
transmisiéon, mostrada parcialmente en las Figs. 1y 2.

En el extremo frontal del brazo moévil 17 esta dispuesta una boquilla 25 para hormigén proyectado que distribuye el
hormigén proyectado a las areas seleccionadas. Estas areas son, por ejemplo, superficies interiores de tuneles
acabadas de excavar que, después de su perforacion, deben cubrirse inmediatamente con hormigén proyectado.

Para fijar la superficie interior del tunel acabada de excavar el hormigon proyectado se aplica con aditivos que
endurecen el hormigdén proyectado en un periodo de tiempo muy corto. A efectos de aplicar correctamente el
hormigén proyectado en la superficie respectiva, la distancia de la boquilla 25 para hormigén proyectado al area
respectiva deberia estar en el intervalo de 0,8 a 1,5 m. En consecuencia, a efectos de cubrir la superficie interior de
la abertura del tunel excavado, la boquilla 25 para hormigén proyectado debe seguir a la distancia mencionada
anteriormente la superficie interior del tunel acabada de excavar. En consecuencia, durante el funcionamiento de la
boquilla 25 para hormigén proyectado, las secciones 7 y 9 de brazo, asi como la lanza mévil 17, se moveran casi
constantemente para disponer la boquilla 25 para hormigén proyectado en la posicién adecuada.

Tal como puede imaginarse, se produce un gran impacto en los cojinetes de deslizamiento conocidos en la técnica
anterior debido a las grandes cargas de hormigén proyectado suministradas a la boquilla 25 para hormigén
proyectado, de forma especifica, cuando todas las secciones 7, 9 de brazo estan dispuestas en la posicion mas
extendida y la seccion 17 de lanza dispuesta en una posicion extendida también esta girada angularmente hacia la
izquierda o hacia la derecha mediante la seccién 21 de carro de lanza. La presente invencién da a conocer un nuevo
cojinete de deslizamiento para brazos telescopicos que permite superar los requisitos especificos de dichos
manipuladores o robots para hormigén proyectado.

Se hace referencia a las Figs. 4 a 7, que muestran el cojinete de deslizamiento de la presente invencion. En la Fig. 4
se muestra en una vista en perspectiva un cojinete 27 de deslizamiento segun la presente invencion desde el lado
de la placa 29 de deslizamiento. La placa 29 de deslizamiento forma la tercera seccioén del cojinete 27 de
deslizamiento y esta dispuesta en el interior de una cavidad 31 de una primera seccién 30 que forma una carcasa
del cojinete 27 de deslizamiento.

Preferiblemente, la primera seccion 30 esta hecha de acero resistente a la corrosién con una resistencia a traccion
minima Rm > 500 MPa, de forma especifica, un acero nimero 1.404 o, de forma alternativa, por ejemplo, 1.4311,
1.4301 o0 1.4541.

La primera seccion comprende una rosca externa 33 y una pluralidad de secciones planas 35 en la circunferencia
exterior de la primera seccién 30, dispuestas para cooperar al menos con unos medios de seguridad (no mostrados),
por ejemplo, un tornillo, que se aplican en contacto ajustado contra al menos una seccion plana a efectos de obtener
una posicion segura de la primera seccion 30 contra el movimiento giratorio de la primera seccion 30.

En la Fig. 5 el cojinete 27 de deslizamiento segun la presente invencién se muestra en una vista en perspectiva
desde el lado opuesto al mostrado en la Fig. 4.

La primera seccion 30 comprende una seccion 37 de base en la que estan dispuestas una pluralidad de cavidades
39. Estas cavidades 39 coinciden con las secciones planas 35 para indicar al usuario del cojinete 27 de
deslizamiento de la invencion la posicion de las secciones planas 35 al montar el cojinete 27 de deslizamiento en los
orificios roscados respectivos en las secciones de brazo del manipulador o robot para hormigén proyectado.

Las cavidades 39 sirven para su conexion a una herramienta de montaje (no mostrada) que esta dotada de unos
salientes que se introducen en las cavidades 39, de modo que es posible girar el cojinete 27 de deslizamiento en el
interior de orificios roscados respectivos de las secciones 5, 7 y 9 de brazo del brazo telescdpico 3 mostradas en las
Figs. 1y 2.

Haciendo referencia a las Figs. 6 y 7, se muestra en una seccién parcial y en una secciéon completa una primera
realizacion alternativa del cojinete 27 de deslizamiento de la presente invencion.

En el interior de la cavidad 31 de la primera seccién 30 esta dispuesta una segunda seccion 32 que comprende una
cavidad interior 41 que esta abierta hacia el fondo o hacia la seccién 37 de base de la primera seccién 30.

La cavidad 41 de esta realizacion tiene una configuracion en forma de escalén con una seccion 43 de cavidad
interior mas pequefia y con una seccion 45 de cavidad exterior mas grande. La segunda seccion 32 esta formada
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por material elastdmero, de forma especifica, por el material elastomero NBR 70. Segun la configuracion especifica
de la segunda seccidon 32, esta segunda seccién 32 permite obtener tres curvas de desviacion de carga o
caracteristica elastica. Segun la seccion 45 de cavidad mas grande, la segunda seccion 32 permite obtener una
curva de desviacion de carga plana que permite obtener la posibilidad de adaptar el cojinete 27 de deslizamiento a
las tolerancias de fabricacién de las secciones 5 a 9 de brazo telescépicas.

Segun la seccidn 43 de cavidad mas pequenia, la segunda seccién 32 permite obtener una curva de desviacion de
carga que es mas inclinada que la curva de desviacion de carga de la secciéon 45 de cavidad mas grande. En
consecuencia, la segunda seccion 32 permite obtener una adaptacion y, de forma especifica, una compensacion con
respecto a las tolerancias de fabricacion de las secciones 5 a 9 de brazo.

Ademas, la segunda seccion 32 comprende una seccion 42 de base que tiene una forma totalmente cilindrica y que
permite obtener una curva de desviacion de carga o caracteristica elastica muy inclinada a efectos de obtener un
bloqueo y una amortiguacion contra impactos mecanicos.

La placa 29 de deslizamiento forma la tercera seccién, que esta hecha preferiblemente de un material de poliamida,
de forma especifica, de material PA 6 G Mo.

La tercera seccion 29 en forma de placa de deslizamiento comprende una superficie 47 de deslizamiento con un
borde afilado 49 para evitar la entrada de suciedad, de forma especifica, de hormigén proyectado, en el espacio
situado entre la superficie 47 de deslizamiento y la superficie correspondiente de la seccidon de brazo del brazo
telescopico 3.

A continuacion se hace referencia a las Figs. 3a a 3c, en las que se muestran vistas esquematicas de secciones
transversales del manipulador o robot para hormigén proyectado de las Figs. 1 y 2, no mostrandose sin embargo las
secciones transversales reales con las dimensiones relativas de las secciones.

En las Figs. 3a a 3c se muestran tres partes A, B y C diferentes del brazo telescopico 3. La Fig. 3a muestra la
posicién A indicada en las Figs. 1y 2, mostrandose los cojinetes 27 de deslizamiento enroscados en la seccién 7 de
brazo exterior a efectos de formar el soporte de deslizamiento para la seccién 9 de brazo interior. Tal como puede
observarse en la Fig. 3a, la seccion de brazo exterior comprende unas secciones 51 de pared estrechadas
superiores en las que estan enroscados los cojinetes 27 de deslizamiento y comprende unas secciones 53 de pared
estrechadas inferiores en las que también estan enroscados los cojinetes 27 de deslizamiento. Estos cojinetes 27 de
deslizamiento permiten obtener un contacto con secciones 52 de pared superiores de la seccion 9 de brazo y con
secciones 54 de pared estrechadas inferiores de la seccién 9 de brazo correspondientes. De forma adicional, se
dispone un rodillo 57 que forma un cojinete 55 de rodillo para soportar la seccién 9 de brazo al salir de la seccion 7
de brazo y al volver a entrar en la misma. Este rodillo compensa las fuerzas principales que actian sobre la posicion
del cojinete.

Los cojinetes 27 de deslizamiento estan montados con precarga contra las secciones 52 y 54 de pared estrechadas
superior e inferior sin dejar ningun espacio entre las superficies de deslizamiento correspondientes y compensando
cualquier tolerancia de fabricacion de la seccién 7 y 9 de brazo.

De forma similar, la Fig. 3b muestra la posicion B de las Figs. 1y 2 de las secciones 7 y 9 de brazo. Se dispone un
cojinete 59 de rodillo en el lado superior que comprende un rodillo 61 para compensar las fuerzas principales
provocadas por las secciones 7 y 9 de brazo y la lanza moévil 17 extendidas.

La Fig. 3 muestra la posicion C de las Figs. 1 y 2, con los cojinetes 27 de deslizamiento dispuestos en el brazo
interior 9 para su montaje desde el interior y con un cojinete 63 de rodillo que comprende un rodillo 65 dispuesto
debajo del lado superior del brazo externo. El rodillo 65 tiene la misma funcion que los rodillos 57 y 61.

A continuacion se hace referencia a la Fig. 8, que muestra una segunda realizacion de un manipulador 71 para
hormigén proyectado que comprende tres secciones 73, 75 y 77 de brazo, mostradas en la posicion extendida del
manipulador 71 para hormigén proyectado. La seccion 77 de brazo soporta una boquilla 25 para hormigon
proyectado conectada a un tubo 26 para hormigén proyectado, mostrado parcialmente.

Los cojinetes 27 de deslizamiento segun la presente invencion se disponen en las secciones 23 y 25 de brazo desde
el exterior, tal como se muestra en la Fig. 9a. Los cojinetes 27 de deslizamiento estan montados con precarga contra
las secciones 79 de pared superiores estrechadas y contra las secciones 81 de pared inferiores estrechadas.

La Fig. 9b muestra la posicién B indicada en la Fig. 8, mostrandose esquematicamente los cojinetes 27 de
deslizamiento. Los cojinetes 27 de deslizamiento estan montados desde el interior del brazo 77 para contactar con
precarga con unas superficies de deslizamiento en la pared interior del brazo 75.

Con el cojinete 27 de deslizamiento segun la presente invencion se obtienen multiples ventajas en comparacion con
la técnica anterior. De forma especifica, se evitan situaciones de gran desgaste y de roturas experimentadas en la
técnica anterior, y una asistencia guiada lineal de los brazos telescopicos de la presente invencion permite obtener
una vida prolongada, evitando cualquier espacio presente entre las superficies de deslizamiento y compensando las
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tolerancias de fabricacion de las secciones de brazo telescopicas. Gracias a este efecto positivo, se evita un
movimiento no previsto de la boquilla para hormigén proyectado debido a los pares aplicados, lo que permite obtener
una excelente disposicion de la boquilla para hormigdon proyectado con respecto al area pulverizada. Segun la
presente invencion, se evita la entrada de suciedad perjudicial, de forma especifica, de hormigén proyectado
pegajoso.

Ademas, es posible sustituir facilmente los cojinetes de deslizamiento desgastados, de forma especifica, desde el
exterior de las secciones de brazo del brazo telescépico, lo que resulta en un mantenimiento mas breve con
respecto a los manipuladores para hormigén proyectado de la técnica anterior.

Lista de numeros de referencia:

1 - manipulador o robot para hormigén proyectado
3 — pluma o brazo telescépico

5 — seccién de pluma o brazo

7 — seccién de pluma o brazo

9 — seccién de pluma o brazo

11 — unidad de soporte vy fijacion

13 — cilindro hidraulico

15 — secciodn de lanza

17 — lanza movil

19 — seccion de cojinete

21 — seccién de carro de lanza

23 — cadena de transmisién

25 — boquilla para hormigén proyectado
27 — cojinete de deslizamiento

29 — tercera seccion = placa de deslizamiento
30 — primera seccion

31 — cavidad central

32 — segunda seccion

33 —rosca externa

35 — seccidn plana

37 — seccion de base

39 — cavidades

41 — cavidad interior

42 — seccion de base

43 — seccion de cavidad mas pequeia

45 — seccion de cavidad mas grande

47 — superficie de deslizamiento

49 — borde afilado

51 — seccién de pared estrechada superior

52 — seccién de pared estrechada superior
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53 — seccién de pared estrechada inferior
54 — seccién de pared estrechada inferior
55 — cojinete de rodillo

57 —rodillo

59 — cojinete de rodillo

61 —rodillo

63 — cojinete de rodillo

65 — rodillo

71 - manipulador para hormigén proyectado
72 — pluma o brazo telescoépico

73 — seccién de pluma o brazo

75 — seccién de pluma o brazo

77 — seccién de pluma o brazo

79 — secciones de pared superiores

81 — secciones de pared inferiores
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REIVINDICACIONES

1. Cojinete (27) de deslizamiento para plumas o brazos telescopicos (3, 72) que pueden extenderse y retraerse con
una carga y que comprenden una pluralidad de secciones (5, 7, 9, 73, 75, 77) de pluma o brazo moviles entre si,
comprendiendo dicho cojinete (27) de deslizamiento:

una primera seccion (30) en forma de carcasa que comprende una cavidad central (31) adaptada para alojar una
segunda (32) y una tercera (29) secciones,

una segunda seccion (32) alojada en dicha cavidad central (31) de dicha primera seccién (30) de carcasa, y

una tercera seccion (29) que comprende una superficie (47) de deslizamiento, funcionando dicha tercera seccion
(29) como placa de deslizamiento del cojinete (27) de deslizamiento,

caracterizado por que
dicha tercera seccion (29) esta en contacto de forma lisa con dicha segunda seccion (32),

dicha segunda seccién (32) comprende una cavidad (41) interior central abierta hacia el fondo de la cavidad central
(31) de la primera seccion (30) y que se extiende en el interior de dicha segunda seccioén (32) hasta una seccion (42)
de base de la misma, y

dicha segunda seccion (32) esta configurada de modo que la misma permite obtener una curva de desviacion de
carga que empieza a partir de una parte bastante plana y que se transforma y finaliza en una parte muy inclinada.

2. Cojinete de deslizamiento segun la reivindicacion 1, caracterizado por que dicha curva de desviacion de carga
presenta esencialmente un crecimiento exponencial.

3. Cojinete de deslizamiento segun la reivindicacién 1 o 2, caracterizado por que dicha cavidad interior (41) de dicha
segunda seccion (32) comprende una forma esencialmente curvada, de forma especifica, una forma semiesférica.

4. Cojinete de deslizamiento segun la reivindicacion 1 o 2, caracterizado por que dicha cavidad (41) interior central
de dicha segunda seccion (32) tiene forma de escalén con una seccion (43) transversal interior mas pequefia y con
una seccion (45) transversal exterior mas grande, de modo que dicha segunda seccion (32) esta configurada para
obtener tres partes de curva de desviacion de carga, obteniéndose dicha parte bastante plana mediante la seccion
(45) de escalon exterior mas grande, obteniéndose una parte mas inclinada mediante la seccion (43) de escaldon
interior y obteniéndose dicha parte muy inclinada mediante la seccién (42) de base de dicha segunda seccion (32).

5. Cojinete de deslizamiento segun una de las reivindicaciones 1 a 4, caracterizado por que dicha segunda seccion
(32) esta formada por un material elastémero, de forma especifica, por el material elastomero NBR 70.

6. Cojinete de deslizamiento segun una de las reivindicaciones 1 a 5, caracterizado por que dicha tercera seccion
(29) que forma la placa de deslizamiento esta formada por un material de poliamida, de forma especifica, por un
material PA 6 G Mo.

7. Cojinete de deslizamiento segun una de las reivindicaciones 1 a 6, caracterizado por que dichas primera, segunda
y tercera secciones (30, 32, 29) son cilindricas.

8. Cojinete de deslizamiento segun la reivindicacion 7, caracterizado por que dicha primera seccién (30) comprende
una rosca externa (33) que se extiende al menos parcialmente a lo largo de la altura de la circunferencia exterior de
la primera seccion (30).

9. Cojinete de deslizamiento segun una de las reivindicaciones 1 a 8, caracterizado por que dicha primera seccion
(30) comprende una seccion (37) de base en la que una pluralidad de cavidades (39) se extienden desde el lado
opuesto al lado de la cavidad central (31) de dicha primera seccion, estando dispuestas dichas cavidades (39) a una
distancia regular alrededor de la circunferencia de la seccién (37) de base y pudiendo alojar una herramienta de
montaje respectiva.

10. Cojinete de deslizamiento segun la reivindicacion 9, caracterizado por que, en la circunferencia exterior de la
seccion (37) de base de dicha primera seccién (30), estan dispuestas una pluralidad de secciones planas (35) para
cooperar al menos con unos medios de seguridad contra movimiento giratorio de la primera seccion (30), estando
dispuestas dichas secciones planas (35) de forma adyacente a la cavidad (39) correspondiente en la seccion de
base de la primera seccion.

11. Cojinete de deslizamiento seguin una de las reivindicaciones 1 a 10, caracterizado por que la superficie (47) de
deslizamiento de dicha tercera seccion (29) comprende un borde afilado (49).

12. Pluma o brazo telescopico (3, 72) que comprende una pluralidad de secciones (5, 7, 9, 73, 75, 77) de pluma o
brazo moviles entre si que pueden extenderse o retraerse con una carga, estando soportadas dichas secciones de
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brazo por cojinetes de deslizamiento, caracterizado por que dichos cojinetes (27) de deslizamiento estan
configurados segun una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 11.

13. Brazo telescopico segun la reivindicacion 12, caracterizado por que dichas secciones (5, 7, 9, 73, 75, 77) de
pluma o brazo comprenden una seccion transversal poligonal, de forma especifica, hexagonal u octogonal,
comprendiendo cada seccion de brazo dos secciones (51, 52, 53, 54, 79, 81) de pared superior e inferior
estrechadas en las que los cojinetes de deslizamiento (27) estan dispuestos o cooperan con superficies de
deslizamiento opuestas, respectivamente.

14. Brazo telescopico segun la reivindicacion 12 o 13, caracterizado por que dichos cojinetes (27) de deslizamiento
estan montados con precarga contra las superficies de deslizamiento correspondientes.

15. Manipulador o robot (1, 71) para hormigdn proyectado que comprende una unidad de soporte y fijacion para una
pluma o brazo telescépico y un dispositivo (25) de boquilla para hormigén proyectado que esta dispuesto en un
extremo de la pluma o brazo telescopico (3, 72), caracterizado por que dicho brazo telescopico esta configurado
segun una cualquiera de las reivindicaciones 12 a 14.
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