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La recogida de residuos urbanos ha ido evolucionando 

desde la insalubre recogida manual de los residuos de los 

años 60 hasta nuestra actualidad donde se emplean 

compactadores electrohidráulicos como los de carga trasera 

y delantera. Sin embargo estos compactadores  aún no 

poseen un sistema universal para todo tipo de contenedores 

que les otorgue mayor versatilidad y automatización.  El 

presente trabajo busca este sistema universal. 

 

 

 

 

 Diseño de un sistema de enganche  capaz de 

soportar contenedores de 45 a 1426 Kg. 

 Prototipado 3D de la estructura del sistema. 

 Dimensionado sistema mecánico e hidráulico. 

 Documentación para su fabricación. 

 

 

 

 

 BÚSQUEDA BIBLIOGRÁFICA de información 

para el diseño. 

 DISEÑO MECÁNICO: Análisis cinemático y 

estructural y diseño ·3D 

 DISEÑO HIDRÁULICO: Cálculo de actuadores 

y elementos del circuito hidráulico 

 BÚSQUEDA COMERCIAL de elementos 

compatibles. 

 SIMULACIÓN 

 DOCUMENTACIÓN 

 

 

EL prototipo estará formado por dos 

extremidades basadas en compactadores 

comerciales para el enganche y elevación de 

contenedores de grandes dimensiones. Para la 

elevación de contenedores de pequeño tamaño 

se han diseñado dos alzadores con un sistema 

de dientes articulados para el enganche de los 

contenedores: 

 

  

 

El sistema hidráulico del prototipo y de la 

estructura del compactador constará de 9 

cilindros hidráulicos que le permitirán regular la 

altura para la recogida del contenedor, la 

distancia entre las extremidades dependiendo 

de la anchura del contenedor, el cierre de 

seguridad y el apoyo para evitar que se caiga 

durante el volcado. 

Para el despliegue de los alzadores se empleará 

el actuador hidráulico de giro de 90 grados HY-

3SM 40 90 HW, permitiendo así un mejor 

aprovechamiento del espacio. 

 

El diseño de los alzadores permitirá que un solo compactador de carga lateral pueda recoger tanto contenedores pequeños como 

grandes en vez de emplear dos compactadores diferentes y aumentando el coste del la implantación del sistema de recogida en una 

población. Esta innovación también aporta una mejoría en la automatización de la recogida de cubos de pequeñas dimensiones, 

quitando la necesidad de que los operarios deban colocar de forma manual el contenedor en los cierres, como ocurre en los 

compactadores de carga trasera, y disminuyendo el tiempo de recogida. 


