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M E M O R I A  D E S C R I P T I V A  

Este aparato está estudiado para efectuar toda clase 

de dibujos en perspectiva con sus dimensiones exac­

tas.

La ex istencia  de este aparato vino a conocimiento de 

5 la  entidad so lic ita n te  a l examinar la  patente sueca

ns 9444/47.

Dada la  extrema laboriosidad con que actualmente se 

procede a la  confección de conjuntos delineados en 

perspectiva, se comprende la  gran ventaja que repre-
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senta la  posib ilidad  de efectuar todas las operaciones 

precisas para e llo  pero reduciéndolas a su mínima ex­

presión.

Esta es precisamente la  fina lidad  del aparato que se 

pretende reg is tra r , ya que mediante su aplicación y como 

veremos mas adelante, se obtiene la  reunión de todas las 

lineas horizontales en los  llamados puntos de fuga o l i ­

nea lím ite  del dibujo la  que precisamente es la  caracte­

r ís t ic a  esencial de una perspectiva.

Funciona sobre las bien conocidas leyes de la  perspecti­

va con la  lin ea  del horizonte a l n iv e l de .̂ o jo , sobre e í 

cual hay tres  puntos movedizos de perspectiva.

Esta conjunción de líneas es automática y se consigue sin 

hacer ningún traslado n i tener que ajustar las  reglas pa­

ra obtener la  coincidencia de los  puntos de fuga con lo s  

extremos de estas últimas, ya que dicha coincidencia es 

automática.

Para mejor comprensión del objeto de esta patente, se 

acompañan planos en las que pueden verse grafiadas en fo r ­

ma esquemática, diversas figuras que representan e l  con­

junto del aparato y algunos deta lles  de alguna de sus 

formas de rea lizac ión .

En la  figu ra  1. qu.eda esquemáticamente representada una 

forma de rea lizac ión  del aparato. Las reglas 11 y 12 están 

unidas por una de sus extremidades por una articu lación  

13 y están dispuestas de manera que los  puntos de fuga o 

desvanecimiento 17 y 18 pertenecientes a la  lin ea  hori­

zontal 19, correspondan a las  respectivas extremidades 

de las reglas 11 y 12. Las citadas reglas están dispues-
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tas de modo que puedan osc ila r  alrededor de 17.y 18. Ca­

da una de estas reglas pueden d es liza r  con respecto a 

una de las abrazaderas f i ja s  37-38 siendo estas últimas 

respectivamente so lidarias de los puntos 17-18 o pun­

tos de fuga de la  perspectiva. Esta condición es p reci­

sa ya que se tra ta  de conseguir, no solamente e l trazado 

de dos lin eas , sino que se tra ta  de poder trazar, cuan­

do asi convenga, unos haces de rectas que forman,dos a 

dos, ángulos diversos entre s i y que sean además doble­

mente convergentes con respecto a los  puntos 17 y 18.

La lin ea  lím ite  19 que está determinada por los  puntos 

17 - 18 se mantiene siempre horizontal correspondiendo 

dicha lín ea  a l horizonte perspectiva. Fundado en los 

princip ios básicos de la  perspectiva la  distancia 17-18 

representa la  distancia desde la  cual se mira e l obje­

to dibujado. En e l punto de articu lación  13 va unido un 

brazo 14 o reg la  v e r t ic a l perteneciente a l aparato. En 

las proximidades de 13 existen unas graduaciones 15 y 16 

correspondientes a la  escala perspectiva comunmente em­

pleada. La reg la  v e r t ic a l 14, está graduada en -d iv is io ­

nes lin ea les  normales o sea, por ejemplo, en milímetros 

Dicha reg la  v e r t ic a l es susceptible de ser so lid a r ia  de 

un mango o manecilla de accionamiento, e l  cual se ha 

omitido en la  presente figu ra  a f in  de no complicar su

comprensión.

Mediante e l aparato anteriormente descrito , se pueden ha­

cer perspectivas sin que sea preciso aprender normas de 

ejecución de esta clase de dibujo.

En vez de emplear la  forma de aparato descrita  en esta
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figu ra , pueden substitu irse las reglas ríg idas 11 y 12 

por una cinta metálica y f le x ib le  que se a rro lla  en e l 

in te r io r  de unas cajas, las cuales a su vez, se suje­

tan a los puntos fi$.os 17 y 18, de ta l forma que puedan 

g ira r , todo e l lo  a f in  de perm itir e l  l ib re  desplaza­

miento angular de la  cinta m etálica con respecto a la  

lín ea  lím ite  19.Como sea que las cintas empleadas son 

de configuración regular y de lados rectos paralelos y 

convexos, se pueden emplear como s i fueran unas reglas 

11 y 12 situadas en la  misma posición.

Asimismo podrá emplearse para este f in  un resorte espi­

ra l alargable cuyos extremos se sujetan a los  puntos 17 

y 18. Si se extiende e l resorte se le  d iv id irá  en dos 

partes que podránfuncionar de un modo semejante a los 

brazos o reglas antes mencionados. Se comprende qae pa­

ra esta ultima forma de rea lizac ión  se tendrá qp.e dis­

poner la  regla  v e r t ic a l de t a l  modo que pueda d es liza r  

a lo  largo de las porciones de los resortes esp ira les. 

Asi como en la  figu ra  1, viene representada la  esencia 

del aparato, en las figuras 2, 5, 4, 5 y 6 están repre­

sentadas en forma esquemática, diversos d eta lles  del 

aparato que permiten un mejor aprovechamiento del mismo 

sin que por e llo  varíe para nada su esencialidad. Asi 

por ejemplo conviene a veces que la  reg la  llamada ver­

t ic a l ,  o sea la  que está unida a la  articu lación  13 de 

la  figu ra  1, tenga un d ispositivo  de avance paralelo 

que la  mantenga perpendicular a la  lín ea  lim ite  19 o l i ­

nea de fuga de la  perspectiva. Asimismo conviene que 

ex ista  un d ispositivo  para dar e l avanee parale lo a to-
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¿La la  reg la  en una dirección perpendicular a la  lín ea  

de unión de los  puntos de desvanecimiento. Tal como decía 

mos anteriormente para fa c i l i t a r  e l  manejo del aparato 

conviene que existan dos ro llo s  o cajas situados en pun­

tos cercanos a los puntos de desvanecimiento 17 y 18.

Esto se puede conseguir haciendo que cada r o l lo  o caja 

esté situado en una de las extremidades de un brazo es­

pec ia l que esté dispuesto de ta l  modo que pueda g ira r  

alrededor de un eje perpendicular a la  mesa de dibujo. 

Puede convenir f i j a r  estos brazos en cualquier posición 

siempre y cuando se puedan m odificar las situaciones ocu 

pada& por los puntos 17 y 10 tanto en lo  que se r e f ie ­

re a la  d istancia 17-18 como a la  situación de la  lín ea  

17-18 respecto a l tab lero, Para cada una de las m odifi­

caciones de la  distancia base de la  perspectiva tendrá 

que emplearse una serie de escalas que como se compren­

de tendrán unas graduaciones d iferen tes por lo  que con­

vendrá cambiar y colocar nuevas escalas para cada caso. 

Para mantener la  reg la  v e r t ic a l en una posición perpen­

dicular a la  lin ea  horizontal 19 puede emplearse un d is­

pos itivo  de n ivelación  gracias a l cual se hace sumamen­

te cómodo e l accionamiento de dicha reg la  v e r t ic a l.

La figu ra  2, muestra un tablero de dibujo provisto de un 

aparato en e l cual la  reg la  v e r t ic a l empleada está pro­

v is ta  de un d ispositivo  automático de avance paralelo 

a f in  de conseguir la  vertica lidad  de la  reg la  14. La 

figu ra  3, es un d e ta lle  de los r o d il lo s , ro llo s  o ca­

jas empleados para e l arrollado de cada uno de los bra­

zos del aparato en e l supuesto de que dichos brazos o
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'reglas estén constituidos por unas cintas metálicas 

f le x ib le s  que se a lo jan , o se desarrollan del inte­

r io r  de cada una de dichas cajas. La figu ra  4, es una 

planta correspondiente a la  figu ra  3. La figu ra  5+ mues­

tra  como se pueden colocar las cajas sobre unos brazos 

tubulares o angulares ajustables y finalmente la  figu ra  

6, muestra la  manera de proveer los  brazos de la  reg la  

de unas graduaciones cambiables apropiadas a cada uno 

de los casos particu lares correspondientes a cada una 

de las perspectivas que se desea obtener. La figu ra  2, 

es una repetición  de la  figu ra  1 en la  que 11 y 12 son 

las dos reglas del aparato consistiendo cada una de e- 

l la s  en una cinta de acero dispuesta de modo que se pue­

da a rro lla r  y desarro llar del in te r io r  de un par de ca­

ja s , 17 18. Estas dos cajas están sujetas a los bordes

de la  mesa 19 del dibujo y están dispuestas una enfren­

te  de la  otra . Asi pues la  linea  que une los  ejes de las 

cajas 17 y 18 es una lin ea  horizontal que atraviesa e l 

tablero no hallándose representada en dicha figu ra  a 

f in  de no complicarla. Las dos extremidades externas 

de las cintas de acero que se arro llan  en e l  in te r io r  

de 17 y 18 están unidas entre s i mediante una articu­

lación  13. En esta misma articu lación  ex iste  una reg la  

v e r t ic a l 14 que puede osc ila r  alrededor de 13. A f in  de 

que esta última reg la  se mantenga siempre en una posi­

ción v e r t ic a l,  se l e  agrega un peso 21 situado en la  

prolongación 20 de la  reg la  14 o sea mas a l lá  de la  ar­

ticu lac ión  13. Dicho peso mantiene la  reg la  14 4n una 

posición v e r t ic a l independientemente de como avanza la
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árticu lación  13 sobre e l tablero del dibujo.

En la  figu ra  3 puede verse la  manera de su jetar la  ca­

ja  17, o sea la  caja en cuyo in te r io r  se a lo ja  e l bra-, 

zo o cinta l ié  Se le  sujeta en una de las extremidades 

de un brazo 22 que se dispone de manera que pueda g i ­

rar alrededor de un eje o c la v ija  23 que se mantiene 

aproximadamente perpendicular con respecto a l plano 

del tablero de dibujo 19. En la  figu ra  5 se muestra 

la  manera de disponer las cajas o ro llo s  17 y 18 en 

los  extremos externos de los brazos 22 y 24 puliendo 

o sc ila r  estos últimos en e l plano de l tab lero de dibu­

jo . Como ya hemos dicho anteriormente las graduaciones 

de las escalas de las reglas 11 y  12 tan solo son co­

rrectas para una determinada posición de los  puntos de 

desvanecimiento 17 y 18. Para otras posiciones se ne­

cesitan emplear otras escalas. En la  figu ra  6 se ve co­

mo sobre las reglas 11 y 12 se pueden f i j a r  en foísna des 

montable la s  placas 25, 26 provistas de las graduacio­

nes adecuadas a cada caso. Si se e ligen  d iferen tes gra­

duaciones para d istin tos aparatos se comprende qae po­

drá obtenerse una variación de la  forma de la  figu ra  d i­

bujada. La figu ra  6 muestra también como se puede d is­

poner un n ive l 27 sobre la  reg la  v e r t ic a l 14 gracias a l 

cual se puede con suma fa c ilid a d  poner 14 en posición 

perpendicular a la  lín ea  17-18.

Se comprende que podrán efectuarse cuantas variac io ­

nes de d e ta lle  se estimen convenientes comprendiéndo­

se que los  d e ta lles  constructivos del aparato objeto 

de esta patente pueden variarse de m últip les modos, sin
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pon e llo  apartarse de las ideas que constituyen su esen- 

cia lidad  entendiéndose además que la  exclusión de Una 

cualquiera de las piezas fundamentales qu.e lo  componen 

a fec ta ría  su buen funcionamiento, declarándose por la  

presente no divulgadas, no practicadas ni puestas en 

ejecución en España las  siguientes reivindicaciones que 

constituyen la

N O T A  R E I V I N D I C A T O R I A  

la - UN NUEVO ABARATO BABA DELINEAR, que comprende dos 

brazos, reg las , cintas o sim ilares articuladas entre s i 

por una de sus extremidades de manera que puedan g ira r  

respectivamente alrededor de dicho punto común de a r t i­

culación estando cada uno de dichos brazos guiador de 

manera que pase constantemente por uno de los  dos pun­

tos lím ite  de la  perspectiva cuya lín ea  de unión cons­

titu ye una recta  horizontal imaginaria o lín ea  de des­

vanecimiento de la  perspectiva.

23 -  Un nuevo aparato para delinear, según la  anterior 

re iv ind icación , caracterizado porque los brazos o cin­

tas de la  anterior re iv ind icación  son fle x ib le s  y se 

hallan dispuestos de modo que cada uno de e llo s  se arro­

l l a  o desarro lla  del in te r io r  de una caja, ro llo  o s i­

m ilar respectivamente situado en las proximidades de ca­

da uno de los  puntos lím ite  de la  perspectiva.

33 - Un nuevo aparato para delinear, según las anterio­

res reivindicaciones caracterizado porque cada uno de 

lo s  brazos, está provisto de una escala de. perspectiva 

situada cercana a l punto de unión o articu lación  de los

dos brazos
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4S - Un nuevo aparato para delinear, según las anterio­

res reivindicaciones caracterizado porque en e l punto de 

articu lación  de los  brazos esta sujeta una reg la  v e r t i­

ca l.

53 - Un nuevo aparato para delinear, según la  anterior 

reiv indicación  caracterizado porque la  reg la  v e r t ic a l es­

tá  graduada en medidas lin ea les .

63 -  Un nuevo aparato para delinear, según la  cuarta r e i­

vindicación caracterizado porque la  reg la  v e r t ic a l va pro­

v is ta  de un mango de accionamiento.

73 - Un nuevo aparato para delinear, según las anterio­

res reivindicaciones caracterizado porque tiene un dis­

p os itivo  automático de avance parale lo  para mantener la  

reg la  v e r t ic a l en una posición perpendicular a la  d irec­

ción de la  lin ea  horizontal imaginaria o lin ea  de desva­

necimiento de la  perspectiva.

83 -  Un nuevo aparato para delinear, según las anterio 

res reivindicaciones caracterizado por tener un dispo­

s it iv o  de avance paralelo para trasladar paralelamente 

todo e l aparato en una d irección perpendicular a la  l i ­

nea de unión de los puntos de fuga o desvanecimiento de 

la  perspectiva.

9 3- un nuevo aparato para delinear, según la  segunda 

reiv ind icación  caracterizado porque cada ca ja , r o l lo  o 

sim ilar está dispuesto en una extremidad de un brazo 

au x ilia r que osc ila  alrededor de un e je  aproximadamen­

te perpendicular a l tablero del dibujo.

103 - Un nuevo aparato para delinear, según la  segunda 

reiv ind icación  caracterizado porque cada caja, rollo o
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s im ilar, o sc ila  alrededor de un eje o s im ilar aproximada­

mente perpendicular a l tablero del dibujo estando cada 

eje de oscilación  solidarizado a un brazo a u x ilia r .

11  ̂ - Un nuevo aparato para delinear, según la  novena 

reiv ind icación  caracterizado porque los  brazos au x ilia ­

res se f i ja n  en posiciones a rb itra rias  de oscilac ión .

12& - Un nuevo aparato para delinear, según la  décima 

reiv ind icación  caracterizado porque los brazos auxi­

lia re s  se inmovilizan en una posición determinada con 

respecto a l tablero del dibujo.

13& - Un nuevo aparato para delinear, según las anterio­

res reivindicaciones caracterizado porque sobre la  reg la  

v e r t ic a l y/o sobre las cintas o brazos del aparato se d is­

ponen unas graduaciones recambiables.

14- - Un nuevo aparato para delinear, según las  anterio­

res reivindicaciones caracterizado porque sobre la  reg la  

v e r t ic a l del aparate se dispone un n ive l para averiguar 

y obtener su vertica lidad .

153 -  UN HUEVO A2ARAT0 fARA DELINEAR.

Todo ta l y conforme queda descrito y reivindicado en la  

presente memoria descrip tiva  que consta üe diez hojas es­

critas a máquina por una sola de sus caras y un plano que 

la  acompaña.
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