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DESCRIPCION
Aparato de estabilizacion

La presente invencion se refiere a estabilizadores para elevadores o manipuladores o plataformas aéreas de tipo
telescopico y, en particular, de tipo giratorio.

Son conocidos los manipuladores o elevadores telescopicos que consisten en un vehiculo provisto de un bastidor,
que es movil sobre orugas o ruedas, también aptas para vehiculos "todoterreno”, que comprende una plataforma
montada sobre un bastidor, sobre la cual estd montada a su vez una cabina de conductor y un brazo de maniobra
telescopicamente extensible.

En el extremo distal del brazo se proporciona un equipo o "accesorio", tal como por ejemplo una horquilla, una cesta,
un cangildn, un desplazador lateral, un cabrestante, y similares, destinados a levantar o desplazar cargas.

A menudo, el brazo comprende un miembro de acoplamiento rapido en su extremo distal, que permite enganchar
varios equipos del tipo anteriormente mencionado y el reemplazo de los mismos si es necesario.

En aras de la brevedad, este tipo de aparato se denominara genéricamente "manipulador”, independientemente del
equipo instalado en el mismo.

Para poder elevar y desplazar las cargas a grandes alturas y con un "radio de trabajo" significativo, es necesario
estabilizar el manipulador.

Se conocen varios tipos de estabilizadores (a veces denominados "gatos") que se montan en el bastidor del
vehiculo, que se eligen de acuerdo con el rendimiento requerido por el aparato y de acuerdo con los requisitos del
cliente.

Un tipo de estabilizador que se utiliza en estas aplicaciones es el denominado estabilizador "pivotante”, que utiliza
dos estructuras de soporte, cada una de las cuales sostiene unos brazos articulados provistos de patas de soporte.

Los brazos pueden moverse de forma giratoria al accionar unos accionadores adecuados entre una posicion
extendida de trabajo, en la que la pata respectiva interfiere con el suelo para permitir elevar y estabilizar el vehiculo,
y una posicion retraida de reposo, en la que dichas patas no interfieren con el suelo.

Por lo tanto, cuando los brazos estabilizadores estan en su posicion extendida, el vehiculo puede estabilizarse, y
pueden efectuarse las operaciones de elevacion mas criticas mencionadas anteriormente.

En detalle, como es bien sabido, en la posicion de trabajo las patas pasan a definir un cuadrilatero de soporte que
tiene un tamafo superior al de la dimensién lateral del vehiculo, para poder conferir la estabilidad necesaria al
vehiculo, cuya estabilidad es mayor cuanto mas amplia es la superficie del cuadrilatero.

Sobra decir que, en condiciones de trabajo, es decir cuando el manipulador esta estabilizado, es necesario obtener
una base de soporte lo mas ancha posible, sin embargo, debera contenerse contextualmente la dimension del
aparato durante las condiciones de transporte, tanto como sea posible.

Adicionalmente, en el caso de manipuladores telescopicos giratorios, en los que la plataforma anteriormente
mencionada se detecta mediante una torreta montada de forma giratoria en el vehiculo, existe la necesidad adicional
de limitar la dimension vertical de los estabilizadores, cuando estos uUltimos estan en su configuracion retraida de
reposo.

De hecho, para un uso eficaz del manipulador en diferentes contextos de trabajo, es necesario que los
estabilizadores no sobresalgan hacia el area de trabajo de la torreta, impidiendo asi su rotacion; de esta manera, no
se impide el uso del manipulador cuando el mismo no esta estabilizado y descansa sobre ruedas (u orugas).

En la actualidad, se proporcionan estabilizadores pivotantes que, a pesar de permitir la rotacién de la torreta, ofrecen
una base de soporte que define un cuadrilatero con una anchura que no resulta no 6ptima, para algunas
aplicaciones a las que estan destinadas los manipuladores actuales.

Por el contrario, existen en el mercado estabilizadores que estan dotados de una base de soporte ancha, pero
concebidos de tal modo que, cuando estan en su posicion de reposo, sobresalen hacia el area de trabajo de la
torreta, lo que en la practica implica que el manipulador solo puede operar con total efectividad si se estabiliza el
mismo.

El documento US3985036 da a conocer un sistema de soporte para una pluma, montada sobre el lecho de carga de
un camion, incluyendo el sistema unos gatos articulados.
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El documento FR2498140 da a conocer un dispositivo de soporte para excavadoras, gruas u otros vehiculos, que
consta de elementos de soporte articulados, que estan unidos al chasis del vehiculo y se accionan mediante
unidades hidraulicas.

El objetivo de la presente invencion es proporcionar estabilizadores mejorados, que sean capaces de ofrecer una
gran estabilidad y permitir el uso de un manipulador de tipo giratorio, una vez que se hayan montado en el mismo,
aunque el manipulador no esté estabilizado.

Este objetivo se obtiene mediante el aparato de estabilizacion realizado de acuerdo con la reivindicacion 1.

Otras caracteristicas y ventajas de la presente invencion resultaran mas evidentes a partir de la descripcion
indicativa, y por lo tanto no limitativa, de una realizacion preferida pero no exclusiva de un aparato de estabilizacion
de acuerdo con la invencién, como se ilustra en los dibujos adjuntos, en los que:

- la Figura 1 es una vista en planta esquematica del aparato de acuerdo con la invencion; y
- la Figura 2 es una vista frontal esquematica de una seccion del aparato de la Figura 1, obtenida a lo largo del
plano II-I1.

Con referencia a las figuras adjuntas, el nimero 1 indica genéricamente el aparato de estabilizacion de la invencion.

El aparato 1 dado a conocer en el presente documento esta destinado a su montaje a bordo de elevadores o
manipuladores, o plataformas aéreas, de tipo telescopico y en particular de tipo giratorio.

En detalle, el aparato 1 es adecuado para su uso en conexidon con cualesquiera maquinas operativas o giratorias
que requieran de estabilizacién, tales como las descritas en la explicacion de la técnica anterior.

De este modo, no se excluye en principio el uso del mismo dentro del ambito de los aparatos elevadores montados
en camiones, aunque no sea el uso preferencial.

Por razones de conveniencia, se hara referencia a continuaciéon al uso de la invencion para estabilizar
manipuladores giratorios telescopicos del tipo que comprenden un vehiculo que, a modo de ejemplo, puede
desplazarse sobre ruedas y esta dotado de un bastidor, sobre el cual estda montada giratoriamente una torreta, que
aloja tanto la cabina del conductor como el brazo telescopico, de manera ya explicada en la descripcion de la técnica
anterior.

En detalle, el aparato 1 dado a conocer en el presente documento esta especialmente disefiado para estar
comprendido dentro de un sistema de estabilizaciéon, que pueda montarse sobre el bastidor del vehiculo por debajo
de la torreta.

Para ser exactos, el sistema de estabilizacion mencionado incluye al menos cuatro estabilizadores 10, subdivididos
en pares, dispuestos preferentemente en el extremo delantero y el extremo trasero del vehiculo, o cerca de los
mismos.

En este caso, el sistema comprende dos aparatos 1 de acuerdo con la invencién, un aparato delantero y un aparato
trasero, cada uno de los cuales esta provisto de dos estabilizadores 10.

En lo sucesivo no se describiran ni el propdsito ni la funciéon de los estabilizadores incluidos dentro del ambito del
campo técnico de la invencioén, ya que esto es conocimiento comun, sino que mas bien el objeto de la descripcion
sera la estructura y funcionamiento de los estabilizadores 10, proporcionados en el aparato 1 de la invencion.

El aparato 1 comprende al menos un cuerpo principal 2, apto para su montaje sobre un vehiculo y provisto de al
menos dos extensiones laterales 21, que definen unas porciones internas de los estabilizadores 10 respectivos,
como se explicara mejor a continuacion.

En detalle, dicho cuerpo principal 2 puede incluir una porcién central 20, destinada a estar dispuesta con respecto al
eje del vehiculo sobre el que se monta el aparato 1, extendiéndose dicha porcion central 20 desde lados opuestos
para formar las dos extensiones 21 mencionadas anteriormente.

En uso, dicho cuerpo principal 2 esta destinado a su colocacion vertical, es decir, a quedar situado sustancialmente
a lo largo de un plano vertical.

El cuerpo principal 2 puede ser sustancialmente simétrico con respecto a un plano vertical que pasa a través de la
porcién central 20 anteriormente mencionada, pudiendo pasar dicho plano a través del eje del vehiculo, por ejemplo.

Para ser exactos, todo el aparato 1 propuesto puede ser sustancialmente simétrico con respecto a dicho plano
vertical.
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Por lo tanto, esta claro que las dos extensiones 21 estan situadas en lados opuestos del vehiculo.

En detalle, durante el uso las extensiones 21 se extienden preferentemente hacia abajo, definiendo de este modo un
cuerpo principal 2 en forma de V invertida, es decir, que estan conformadas como una horquilla.

Siendo aun mas detallados, la configuracion del cuerpo principal 2 puede ser sustancialmente en forma de caja que
comprenda dos placas conformadas, orientadas en sentidos opuestos, y entre las mismas se desplazaran los
componentes descritos a continuacion.

A cada extensién 21 esta acoplado rotativamente un correspondiente primer brazo 11. Preferentemente, el primer
brazo 11 esta articulado, a través del extremo proximal del mismo, al extremo distal de la correspondiente extension
21.

De acuerdo con un aspecto muy importante de la invencion, el aparato 1 propuesto comprende al menos dos
segundos brazos 12, cada uno de los cuales esta acoplado rotativamente con un primer brazo 11 respectivo,
definiendo asi, junto con dichas extensiones 21, unos correspondientes estabilizadores articulados 10.

Por lo tanto, cada estabilizador 10 de la invencion, que es adecuado para elevar y estabilizar el vehiculo, comprende
una extension lateral 21 del cuerpo principal 2, un primer brazo 11 y un segundo brazo 12, y proporciona asi al
menos dos articulaciones.

Dichos estabilizadores 10 son por lo tanto de tipo "compas" o "pivotante", cuyas caracteristicas son distintivas, sin
embargo, con respecto a las de la técnica anterior. Preferentemente, el segundo brazo 12 esta articulado por su
extremo proximal, con respecto al extremo distal del primer brazo 11.

Ventajosamente, los estabilizadores 10 de la invencidon son méviles entre una posicion retraida o "de reposo” (que se
muestra mediante el estabilizador izquierdo 10 de las Figuras 1y 2), en la que estan plegados sobre si mismos, y
una posicion extendida o "de uso" (que se muestra mediante el estabilizador derecho de las Figuras 1y 2), en la que
estan desplegados, definiendo asi una configuracion de estabilizacion.

En otras palabras, los estabilizadores 10 del aparato 1 descrito en el presente documento cuentan con al menos dos
configuraciones operativas, una primera configuracion retraida que implica una dimensién minima, en la que los
estabilizadores no efectian accién estabilizadora alguna, y una configuracion extendida en la que los estabilizadores
efectian dicha accion estabilizadora. Cuando estan en su configuracion de estabilizacion, los estabilizadores 10
sobresalen hacia abajo con respecto al cuerpo principal 2 y al vehiculo, y estan listos para entrar en contacto con el
suelo para manipular y estabilizar el propio vehiculo.

Esto se explicara adicionalmente mas adelante.

En su posiciéon extendida, los estabilizadores 10 presentan sustancialmente un desarrollo alargado y son oblicuos
con respecto al suelo.

A cada segundo brazo 12 esta fijada una pata 13 de soporte por su extremo distal, pudiendo estar articulada
también la pata 13 de soporte, como se expone con mayor detalle en una seccién posterior, estando destinado el
extremo distal de la misma al soporte de la misma sobre el suelo y al empuje de la misma.

El aparato 1 comprende adicionalmente medios de accionamiento 3 adecuados, para mover los estabilizadores 10
entre dicha posicion retraida y dicha posicion extendida.

En detalle, el aparato 1 propuesto incluye una pluralidad de accionadores 3, por ejemplo de tipo hidraulico, que
pueden empujar los estabilizadores 10 respectivos al recibir una sefial de control, para llevarlos a su posicion
extendida.

Adicionalmente, los accionadores 3 pueden empujar los estabilizadores 10 ya desplegados para que se extiendan
un tramo adicional, causando de este modo la elevacion del vehiculo y soportando su peso durante la etapa de
estabilizacion.

Debido al hecho de que cada estabilizador 10 comprende al menos tres secciones 11, 12, 21, mas la pata 13, es
previsible que un manipulador telescépico que comprenda también un sistema de estabilizacion del tipo descrito
anteriormente, es decir que comprenda al menos un par de aparatos de estabilizacion 1, tendra una mayor
estabilidad con respecto a la técnica anterior.

De hecho, la superficie del poligono definida por los puntos de soporte de los estabilizadores 10 es mayor que la que
pueden definir los estabilizadores pivotantes 10 de la técnica anterior.
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Como ya se ha explicado y como es ampliamente sabido en la industria, una mayor area de soporte permite una
mayor estabilidad y, por lo tanto, un mayor alcance del brazo telescopico entre otras cosas.

Ventajosamente, este objetivo se logra con unos estabilizadores 10 que presenten una dimensién minima cuando
estén en su posicion de reposo.

Para ser exactos, cuando los estabilizadores 10 estan en su posicién retraida, la dimension lateral relativa a la
direccion de desplazamiento del vehiculo no excedera la de los estabilizadores 10 conocidos, y la dimension vertical
sera tan reducida que se asegurara que dichos estabilizadores no interfieran con el area de trabajo de la torreta,
permitiendo asi que el conductor utilice plenamente el manipulador incluso cuando no se haya estabilizado el mismo,
dado que la rotacién de la torreta no se vera obstaculizada.

De hecho, como puede observarse claramente en las figuras adjuntas que muestran la realizacién preferida de la
invencion, en la posicion retraida de cada estabilizador 10, los correspondientes primer y segundo brazos 11, 12
estan dispuestos por encima de la extension 21 del cuerpo principal 2, y adyacentes el uno al otro, definiendo asi
conjuntamente una dimension vertical que estara determinada sustancialmente por la longitud del primer brazo 11.

Mas especificamente, el cuerpo principal 2 y el primer y segundo brazos 11, 12 pueden estar dimensionados de tal
manera que la dimension vertical total del aparato 1 sea igual a la del estabilizador 10 plegado por si solo, cuando
esté en su configuracion retraida en la que la dimension lateral del aparato 1 es sustancialmente igual a la del
cuerpo principal 2.

En la practica, cuando esta en dicha posicion retraida, el primer brazo 11 esta dispuesto sustancialmente vertical,
mientras que el segundo brazo 12, que preferentemente tiene una longitud menor que la del primero, esta situado
por lo menos parcialmente superpuesto al primero.

En detalle, en una realizaciéon constructiva opcional y no obligatoria, el primer brazo 11 incluye un par de placas
conformadas, y el segundo brazo 12 comprende dos placas conformadas opuestas entre si, que pueden recibir
parcialmente el primer brazo 11.

En esta configuracion, la anterior pata 13 esta dispuesta entre el extremo distal del segundo brazo 12, que esta
orientado hacia abajo, y la extension lateral 21 del cuerpo principal 2; a continuacién se describen caracteristicas
ventajosas de la conformacién de la pata 13.

Para ser precisos, en esta configuracion, el primer brazo 11 presenta un extremo proximal inferior, y un extremo
distal superior, a la inversa que el segundo brazo 12.

Por lo tanto, para poder extenderse, el primer brazo 11 debera girar hacia abajo y el segundo brazo 12 hacia arriba,
alrededor de los acoplamientos giratorios anteriormente mencionados.

De acuerdo con un aspecto muy ventajoso y preferido de la invencién, dicha contrarrotacion de los brazos del
estabilizador 10 esta coordinada, y supone una extension tal que el propio estabilizador 10 alcance su posicion
extendida antes de que las patas 13 toquen el suelo.

De hecho, algunos de los vehiculos a los que se destina la invencion estan disefiados para ser vehiculos
todoterreno, lo que implica tener en cuenta las irregularidades del suelo y especialmente la pendiente del mismo,
ademas de la presencia de escombros u otros objetos sobre la superficie del suelo.

Ventajosamente, el aparato 1 que se proporciona en el presente documento comprende unos medios de apertura
40, 41, 42 destinados a desplegar automaticamente cada estabilizador 10, que se desplace hacia la respectiva
configuracion de estabilizacion.

Dichos medios de apertura 40, 41, 42 se describiran a continuacion en la realizacion preferida de los mismos, con
referencia a un caso en el que cada estabilizador 10 esta provisto de un correspondiente accionador 3, que actua
sobre el primer brazo 11 y resulta adecuado para empujarlo alternativamente hacia fuera, o tirar del mismo hacia
dentro del aparato 1.

En este caso, el accionador 3 esta interpuesto preferentemente entre el cuerpo principal 2 y el primer brazo 11.

Como se muestra esquematicamente en las figuras, en su realizacion preferida, dichos medios de
apertura 40, 41, 42 incluyen para cada estabilizador 10 un 6rgano de traccion 40, 41, cuyo primer extremo esta
conectado al cuerpo central 2, preferentemente a la extension lateral 21, mientras que un segundo extremo esta
conectado al segundo brazo 12.

El 6rgano de tracciéon 40, 41 puede comprender un elemento flexible e inextensible 40, que es preferentemente
lineal, tal como un cable de acero o una cadena o similar.



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2 636 660 T3

Asi, los medios de apertura 40, 41, 42 pueden comprender para cada 6rgano de traccion por lo menos un elemento
tensor 42, por encima del cual puede deslizar el mencionado elemento flexible 40.

El posicionamiento del elemento de tension 42, que esta destinado a estirar apropiadamente el cable 40 (o cualquier
otro elemento similar), asi como la longitud del propio cable, se determinan de tal manera que el elemento flexible 40
quede estirado, arrastrando de este modo el segundo brazo 12 de manera rotativa como resultado del empuje hacia
fuera del primer brazo 11.

En detalle, el accionador 3 empuja el primer brazo 11 y hace girar el mismo hacia abajo, mientras que el segundo
brazo 12 se gira hacia arriba, desplegando de este modo el estabilizador 10 para llevarlo a la posicion extendida
anteriormente mencionada.

En otras palabras, partiendo de su posicion retraida, se acciona el accionador 3 para que empuje el primer brazo 11
hacia fuera, dando lugar de esta manera a una tension del cable 40 (o cadena, o similar), que simultdneamente
provoca la rotacion del segundo brazo 12 con respecto al primero, es decir, provoca la contrarrotacion coordinada
anteriormente mencionada en la que se basa la configuracion de estabilizacion.

Como se ha dicho, la longitud del cable 40 y la posiciéon del elemento de tensiéon 42 deben determinarse de tal
manera que, ante una carrera parcial y no completa por parte del accionador 3, el estabilizador 10 ya esté en su
posicion extendida, de modo que dicha posicién extendida se alcance antes de su adherencia al suelo.

A modo de ejemplo no limitativo, un elemento de tensién 42 esta dispuesto con relacion al acoplamiento giratorio
entre la extension 21 y el primer brazo 11, pudiendo disponerse un elemento de tension 42 adicional con relacion al
acoplamiento giratorio entre el primer y el segundo brazo 12.

El elemento de tensién 42 sirve para tensar el elemento flexible 40 y, por lo tanto, puede estar provisto de una
superficie curvada estacionaria, por ejemplo cilindrica o axialmente simétrica de otro modo, o eventualmente
giratoria, como en el caso de una polea, con el fin de limitar la friccion, o con una configuracion diferente siempre
que sea adecuada para el propésito.

Como se ha mencionado anteriormente, cuando las patas 13 de los estabilizadores 10 estan en el suelo, el
accionador 3 debera empujar el estabilizador 10 y forzar una carrera adicional del mismo, para permitir el
levantamiento y la estabilizacion del vehiculo.

Por otro lado, resulta apropiado que el segundo brazo 12 del estabilizador 10 ya se encuentre en su posicion
extendida antes de tocar el suelo, y no suelto alrededor de su acoplamiento giratorio, de manera que pueda evitarse
el posicionamiento vertical del mismo debido a la fuerza de gravedad, que podria afectar a la estabilidad del vehiculo
y dar lugar a una reduccion de la zona de soporte anteriormente mencionada.

Ventajosamente, en su version preferida, la invencion comprende un medio de retorno elastico 41 fijado a dicha
extension lateral 21 del cuerpo principal 2, con respecto al primer extremo de cada elemento flexible 40.

Dicho medio elastico 41, que solo a modo de ejemplo incluye un resorte, esta configurado de tal manera que, una
vez que el estabilizador 10 ha apoyado su pata 13 sobre el suelo, el primer brazo 11 pueda seguir girando hacia
abajo como resultado de dicho recorrido adicional, a pesar de que ya se haya estirado el cable 40 (o similar).

Al mismo tiempo, el medio elastico 41 esta configurado de manera que, cuando el estabilizador 10 esté en su
configuracion extendida antes de tocar el suelo, el segundo brazo 12 permanezca en la posicién proporcionada por
esta configuracion, de modo que no quede dispuesto verticalmente y menos aun colgado de manera holgada.

Cuando el medio elastico 41 es un muelle, los objetivos anteriormente mencionados se alcanzan basandose en una
eleccion adecuada de la constante elastica.

Para asegurar un retorno correcto de los estabilizadores 10 a su posicion retraida, e impedir que el correspondiente
segundo brazo 12 oscile como un péndulo en tal posicion, debido a la inercia lateral, la invenciéon puede comprender
medios de cierre (no mostrados) para plegar automaticamente cada estabilizador 10 sobre si mismo, desplazando
asi dicho estabilizador 10 a su posicion retraida.

Dichos medios de cierre pueden tener una configuracion que, de alguna manera, corresponda a la de los medios de
apertura 40, 41, 42, salvo las diferencias necesarias segun los diferentes resultados a alcanzar.

De hecho, ademas del cable u otro 6rgano de tracciéon del tipo anteriormente analizado, estando dicho cable
conectado al segundo brazo 12 por un extremo, y ademas de la extension 21 del extremo opuesto, los medios de
cierre pueden comprender adicionalmente un medio de retorno, por ejemplo un medio de retorno elastico, cuando
sea posible colocar el mismo.
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Adicionalmente, por cada estabilizador 10 los medios de cierre pueden incluir al menos un elemento de tensién, por
debajo del cual el cable puede deslizarse.

En este caso, el elemento de tension, cuya estructura puede ser similar a la de los medios de apertura 40, 41, 42,
esta situada sin embargo de tal manera que, como resultado del arrastre hacia dentro del primer brazo 11 por parte
del accionador 3, el cable pase a quedar estirado, arrastrando de este modo en rotacién hacia abajo el segundo
brazo 12, haciendo asi que el estabilizador 10 quede plegado sobre si mismo, de modo que se lleve dicho
estabilizador 10 a la posicién retraida ya mencionada.

Como se ha mencionado anteriormente, cuando el cuerpo es un cuerpo principal 2 en forma de caja, el primer brazo
11 y el accionador 3 pueden desplazarse entre sus dos placas conformadas, estando orientadas dichas placas la
una hacia la otra.

Como puede observarse en las figuras, puede otorgarse una forma generalmente triangular a la pata de soporte 13,
que presente un angulo truncado con respecto al cual la pata 13 esté articulada.

En tal caso, la pata 13 puede tener forma de triangulo escaleno, en el que el baricentro esté desplazado hacia el
angulo agudo mas interno, de modo que, tras arrastrar los estabilizadores 10 hasta su posicion retraida, la fuerza de
la gravedad fuerce el giro automatico de la correspondiente pata 13, de manera que se eleve de manera
sustancialmente vertical la base de apoyo destinada a quedar colocada sobre el suelo, pudiendo asi mantener la
dimension lateral dentro de los limites ya indicados.

Adicionalmente, gracias a la forma de triangulo escaleno de la pata 13, cuando el estabilizador 10 esta en su
posicion extendida y entra en contacto con el suelo, con el vértice agudo de la pata 13, se produce una rotacion
automatica de la misma, de manera que la base de apoyo quede dispuesta en paralelo al suelo y en contacto con el
mismo.

Como se ha mencionado anteriormente, el manipulador al que se refiere la presente invenciéon puede equipar un
sistema de estabilizacion en un vehiculo pertinente, que comprenda dos aparatos 1 como el descrito anteriormente y
que se proporcionen con respecto al lado delantero y trasero del vehiculo.

El sistema puede comprender adicionalmente un puente de soporte, que puede montarse longitudinalmente con
respecto al bastidor del vehiculo, en cuyos extremos se aseguren los dos aparatos 1, definiendo de este modo una
unidad funcional; alternativamente, los aparatos 1 de la invenciéon pueden montarse directamente sobre el vehiculo.
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REIVINDICACIONES
1. Un aparato de estabilizacion (1) para elevadores, manipuladores y plataformas aéreas, que comprende:

al menos un cuerpo principal (2), adaptado para su montaje sobre un vehiculo, equipado con al menos dos
extensiones laterales (2), en las que estan acoplados rotativamente unos primeros brazos (11) respectivos;

unos segundos brazos (12), cada uno acoplado rotativamente a un primer brazo (11) respectivo, que definen
junto con dichas extensiones (21) unos estabilizadores articulados (10) relativos, en el que dichos estabilizadores
(10) pueden desplazarse entre una posicion retraida, en la que estan plegados sobre si mismos, y una posicion
extendida en la que estan desplegados, definiendo asi una posicion de estabilizacion;

caracterizado por que:

el segundo brazo (12) de cada estabilizador (10) tiene una longitud menor que la del primer brazo (11);

en la posicion retraida de cada estabilizador (10) el primer brazo (11) esta dispuesto sustancialmente vertical,
mientras que el segundo brazo (12) esta posicionado al menos parcialmente sobrepuesto al primer brazo
(1)

en la posicion retraida de cada estabilizador (10), los primeros y segundos brazos (11, 12) estan dispuestos
por encima de la extension relativa (21) del cuerpo principal (2), y adyacentes entre si, definiendo de este
modo entre si una dimensioén vertical que esta sustancialmente determinada por la longitud del primer brazo
(11)y

el cuerpo principal (2) y el primer y segundo brazos (11, 12) estan dimensionados de tal manera que la
dimension vertical total del aparato (1) sea igual a la de los estabilizadores plegados (10) en su configuracion
retraida, mientras que la dimension lateral del aparato (1) es sustancialmente igual a la del cuerpo principal

).

2. El aparato (1) de acuerdo con la reivindicacion precedente, que comprende medios de accionamiento (3)
adaptados para empujar los estabilizadores (10), hacia dicha posicion de estabilizacion.

3. El aparato (1) de acuerdo con la reivindicacion precedente, en el que dichos medios de accionamiento (3) incluyen
un accionador (3) por cada estabilizador (10), adaptado para empujar hacia fuera dicho primer brazo (11) o para tirar
hacia dentro del mismo, alternativamente.

4. El aparato (1) de acuerdo con al menos una de las reivindicaciones precedentes, que comprende medios de
apertura (40, 41, 42) para desplegar automaticamente cada estabilizador (10), que se desplaza a la respectiva
configuracion de estabilizacion.

5. El aparato (1) de acuerdo con al menos una de las reivindicaciones precedentes, que comprende medios de cierre
para plegar automaticamente cada estabilizador (10) sobre si mismo, que se desplaza hacia la respectiva posicion
retraida.

6. El aparato (1) de acuerdo con al menos una de las reivindicaciones precedentes, que comprende para cada
estabilizador (10) al menos un érgano de traccion (40, 41), que comprende un primer extremo conectado a dicho
cuerpo central y un segundo extremo conectado a dicho segundo brazo (12).

7. El aparato (1) de acuerdo con la reivindicaciéon precedente, en el que dicho 6rgano de traccion comprende un
elemento flexible e inextensible (40).

8. El aparato (1) de acuerdo con la reivindicacion 4 y la reivindicacion 7, en el que dichos medios de
apertura (40, 41, 42) comprenden al menos un elemento tensor (42) para cada estabilizador (10), por encima del
cual puede deslizarse dicho elemento flexible para permitir que, tras el empuje hacia fuera del primer brazo (11), el
segundo brazo (12) se vea arrastrado en rotacion hacia arriba, desplegando asi el estabilizador (10) mientras se
lleva el mismo a la posicion extendida anteriormente mencionada.

9. El aparato (1) de acuerdo con la reivindicacion 5 y la reivindicacion 7, en el que dichos medios de cierre
comprenden al menos un elemento de tension para cada estabilizador (10), por debajo del cual puede deslizarse
dicho elemento flexible para permitir, tras el empuje hacia dentro del primer brazo (11), el arrastre en rotacién hacia
abajo del segundo brazo (12), plegando asi el estabilizador (10) sobre si mismo mientras se lleva a su posicion
retraida anteriormente mencionada.

10. El aparato (1) de acuerdo con la reivindicacion 8 o la reivindicaciéon 9, en el que un elemento tensor (42) esta
dispuesto en el acoplamiento giratorio entre el primer brazo y el segundo brazo (11, 12).

11. El aparato (1) de acuerdo con las reivindicaciones 8-10, en el que un elemento de tension (42) esta dispuesto en
el acoplamiento giratorio entre dicha extension (21) y dicho primer brazo (11).
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12. El aparato (1) de acuerdo con al menos una de las reivindicaciones 6-11, en el que dicho érgano de
traccion (40, 41) incluye un medio de retorno elastico (41) en dicho primer extremo, fijado a dicha extension (21).

13. Un sistema de estabilizacion para un vehiculo del tipo utilizado en elevadores, manipuladores o plataformas
aéreas, que comprende al menos dos aparatos (1) de acuerdo con al menos una de las reivindicaciones anteriores,

fijados a los extremos longitudinales de dicho puente.
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