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para una patenta de invención por veinte años, por »  Grúa 

de brazo movible >*• a favor de la  razón social Bernag -  

tiengesellschaft, residente en Duisburg í Alemania ) . -

Se conocen grúas de este género provistas de 

brazo corriente en que a l moverse, para lograr una tra ­

yectoria horizontal de l a  carga, sufre un movimiento tal 

la  polea directriz de inversión del cable de la  carga, 

mediante el mecanismo director acoplado con el brazo en 

forma a rea lizar las modificaciones de longitud necesaria­

mente indispensables entre dicha polea del brazo y e l tam­

bor que determina la  carrera.

3á virtud del invento se combina# simultáneamente
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oon este movimiento forzado de la  polea d irectriz de in­

versión, e l contrapeso para l a  compensación del peso del 

brazo de ta l modo que en lo  posible también el til timo es­

tablece una compensación prácticamente suficiente para ca­

da posición en la s  distintas posiciones que pueda tener el 

brazo.

Mediante selección o tanteo de loa diferentes 

puntos que determinan e l conjunto cinemático se logra una 

sorprendente concordancia entre ambas condiciones indis ~ 

p en sables.

Hesulta ademas también posible llega r a subordi­

nar los momentos de baseuLación o giro del brazo, que ac­

túan sobre e l armazón de la  grúa y del contrapeso en ta l 

forma a establecer a l menos parcialmente un levantamiento 

o alzamiento recíproco*

Aun se puede, lograr que para la  posición central 

se ponga e l mecanismo director de. la  polea aproximadamente 

vertical o namal respecto a l trozo de cable tangente al 

mismo, con lo  que puede mantenerse una modificación de d i­

rección de este trozo lo  mas pequeña posible durante e l 

funcionamiento o movimiento del conjunto.

Mediante utilización de los movimientos directo­

res necesarios de dicha polea para la  compensación del bra­

zo, resulta este género de grúa muy simplificado y como se 

evitan mas puntos de giro , mejora también e l grado de ren­

dimiento,

Oon e l dispositivo indicado se suprime a l menos 

una Parte del contrapeso hoy necesario, reduciendo pues el 

peso de la  grúa y finalmente, mediante e l mantenimiento de 

la  pequeña mód-ificación de dirección del trozo del cable 

de carga se reduce al rainimo e l espacio necesario para el
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paso lib re  de la  caseta de maniobra de la  grúa, ahorrándo­

se pues otra polea inversora en el aparato.

ios dibujos adjuntos representan un ejemplo de 

ejecución y funcionamiento de una grúa según el invento.

Mediante una barra de acoplamiento 12, está unido 

con el brazo H ,  e l mecanismo director 14 de doble brazo 

y que oscila sobre e l punto 13, llevando l a  polea de inver­

sión 15 del o able y el peso de compensación 16, cuya coin­

cidencia en sus posiciones, no es condición indispensable.

Mediante disposición y elección de la s  circuns -  

tandas o proporciones del mecanismo director y su unión 

con el brazo, del punto de g iro  de este mecanismo, de la  

distancia de la  citada polea del punto de g iro  de dicho 

mecanismo, de l a  distancia del peso de compensación a la  

citada polea y del movimiento angular del peso de compen­

sación y finalmente mediante debida elección de la  longi­

tud de la  barra de acoplamiento 12 y de su punto de ate -  

que sobre el brazo mecánico director, se logra que duran­

te e l funcionamiento la  trayectoria sea aproximadamente 

rectilínea y que e l peso del brazo, asi como apro rimadamen­

te e l momento de giro de este, se compensen.

la  modificación de direoción del trozo de cable 

que va del tambor 17 a 1 a polea 15, resulta con ello muy 

ligera  porque l a  pieza directora 14 en la  posición central 

mueve l a  polea 15 en dirección del referido trozo de ca -  

ble de l a  oarga.

pueden prescindirás y determinarse las  proporcio­

nes requeridas de la  pieza directora, interseotando la s  

elipses a., b. o, d, e, f ,  que para cada posición I ,  I I ,

I I I ,  I?, V y VI, del brazo representan e l lugar geométrico 

de la  polea, oon un seotor circular o trayectoria de la
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polea, que corresponde a la s  proporciones requeridas.
✓ s

Gomo representación del movimiento del peso del 

brazo se señalan en la  f ig *  2 la  trayectoria de la  polea 

t 2 '* , 3//» 4 " ,  i>,/ y 6 "  y corno abcisaa la  trayecto­

r ia  correspondiente del punto de gravedad l ' ,  2 ',  3 ', 4/,

5 ' y 6 ' del brazo.

Si los plintos de intersección de la s  posiciones 

correspondientes del brazo y pieza directora resultan una 

recta, a l disponer e l contrapeso en la  posición de la  polea 

resulta una ooSípeasaeión exacta del pe30 del brazo, y 

por lo  tanto la  ecuaeióní

peso de compensación =  peso del brazo x cotangente ' S  ■

Si esos puntos de intersección no se aproximan 

suficienuemente a l a  recta, rae di ante e l giro de la  curva 

de trayectoria de la  polea en una cantidad 1 * '  í que co — 

rresponde a un movimiento angular del peso del brazo res; — 

pecto a la  polea ) puede mejorarse la  posición de los  pun­

tos de intersección o sea la  compensación del peso'.

Si el movimiento de la  pieza directora es f i jo ,  

para e l acoplamiento correspondiente del movimiento direc­

tor con el movimiento del brazo, hay que escojer e l punto 

de articulación 18 del director 14 y el punto articulado 

19 del brazo 11, en tal forma que para todas la s  posicio­

nes correspondientes del brazo y de la  pieza directora re­

sulta la  distancia entre ambos puntos constante.

Sj3tas medidas o disposiciones pueden aplicarse  

a este género de grúas, no solo regulando o guiando la  

polea mediante piezas direotorsa sino también mediante 

otras guias de curvas o trayectorias de la  referida polea,

con mayor o menor perfección.
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Descrito suficientemente e l presente invento lo  

que se declara «como de novedad e invención propia» son 

las  siguientes reivindicaciones;

lS, Grúa de brazo movible con brazo sencillo que 

g ira  sobre un e je , con compensación del propio peso y 

trayectoria horizontal de la  carga mediante una polea in­

versora del cable de la  carga, guiada forzadamente respec­

to a l  brazo, caraotarizada en que l a  referida polea y e l 

peso de compensación están dispuestos en un elemento común 

del movimiento que durante e l f  une ion amiento se mueve fo r­

zadamente en relación de la  compensación del peso propio 

y de la  trayeotoría horizontal de la  cargan

E-. Grúa de brazo movible según reivindicación 1, 

caracterizada en que e l citado elemento común del moví -  

miento es un director circular que ne diante una barra de 

acoplamiento o pieza semejante, se empalma con el brazo 

y durante e l funcionamiento g ira  en el mismo sentido de 

este,
¿3*3 - . Grúa de brazo movible según reivindicaciones 

1 y 2, caracterizada en que. la s  proporciones de la  pieza 

directora y el,movimiento del peso de compensación se es- 

eojen <fe ta l manera que también a l menos parcialmente a 

cada posición del brazo, e l momento ae g iro  de este sobre 

e l armazón de l a  grúa, se alza o levanta, en virtud del mo­

mento del peso del brazo,

4- . Grúa de brazo movible según reivindicaciones 

1, 2 y 3, caracterizada en que la  tangente que va del tam~
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bar a la  trayectoria de l a  polea, toca api* osima ¿Lamen te al 

centro: de la  misma a fin  de mantener lo mas pequeña posible 

la  modificación de dirección del troz© del cable de carga» 

que sale de la  c a s illa  de l a  grúa.

reivindica en la  presente memoria descriptiva y se ilu stra  

con los  dibujas que a la  mi ama se acompañan.

üonsta esta memoria de seis páginas fo liadas y 

escritas por una sola cara.
»

Madrid, 25 de agosto de 1927. 

Leocadio López y López.-

i - ,  (jrua de brazo movible.- Segtín se describe y
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