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^MECAinSMO TREPADORA
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B1 presente invento se refiere a un 

mecanismo trepador para subir y bajar asi como para 

pujetar. plataformas de trabajo en loa montantes verti­

cales de los andamies*. Estos montantes son de madera

-  í?
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l is a , de tubos o sim ilares y pueden tener sección an­

gular, redonda o de cualquier otra forma.

E l mecanismo trepador se compone de doe 

bridas superpuestas, desplazables lot^itudinalmante 

 ̂ sobre e l montante dad andamio, una de la s  cuales esté.

unida articuladamente con a l  andamio y, también coa ar­

ticu lación a una palanca de mano, a través de una 

barra de unión, la  cual está montada con movimiento 

en la  brida in fe r io r  y, en esencia, está caracterisa- 

10 do parque dichas bridas tienen unas piezas intermedia* 

sueltas, cuyo dorso se apoya contra unas superfic ies de 

apoyo curvas oalocadas en las bridas con carácter f i j o  

o deán entable, y su parte delantera, contra el.montan­

te del andamio. A modo de superficies de apoyo desmon- 

15 tablea pueden se rv ir  las caras p erifé r icas  de unos per­

nos introducidos por las bridas en cuestión que, s i se 

quiere, pueden aprovecharse también para.presionar e s - - 

tas bridas.

En la  memoria, diseños y re iv ind icaoio- 

8 0  nes constan los demás pornenores del mecanismo trepador 

segdn e l  presente invento^

Coa e l  mecanismo trepador segdn este in ­

vento e l  a lbañ il puede ahora manejar su plataforma de 

trabajo con lig eros  golpes de palanca sin necesidad de 

g5 agacharse o alzarse con tanta frecuencia y, en los aa*- 

damiajes para trabajos de enlucido o da enrase, ofrece 

adn aquél mayores ventajas* En un e d if ic io  de cuatro

. 2 -
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p isos, por ejemplo, ya no es necesario cubrir todos 

los diez o doce lugaya#: #e andamiaje, pues ahcara só­

lo  es necesario suspender u..a andamio en e l  armazón del 

mecanismo trepador y, caá ayuda de Asta y uacK: lig e ros  

golpes de palanca, subirlo o bajarlo inasta e l emplaza­

miento deseado. Con este método cabe consignar una no­

table economía en m aterial de andamiaje. J1 mecanismo 

en cuestión no requiere nlng&n otro medio de seguridad 

como, por ejemplo: pasadores, uniones atorn illadas coa 

ai andamio, etc. Se suspende solamente por e l esfuerzo 

excéntrico de la  carga en todos los s it io s  del montan­

te .

Mayced a la  disposición segdn la  idea 

de esse invento, quedan eliminadas las.elevadas s o l i ­

citaciones desde e l  montante, toda vez que la  transmi­

sión de la  presión tiene lugar indirectamente a l in ­

m ovilizarse las bridas, en e l  montante del andamio, o 

sea, a través de las piezas intermedias sueltas con 

distribución de la  presión en forma superficial., por 

lo  cual, la  f i ja c ió n  por fr ic c ión  viene a ser más. 

e fica z  que si dichas bridas estuviesen directamente 

apoyadas centra e l montante. Además,también se ev ita  

asi cualquier atascamiento de las bridas.

De la  siguiente descripción de lea 

ejemplos de ejecución reproducidos en los  adjuntos d i­

bujos, se desprenden más deta lles  del invento.
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La figu ra  i  muestra una v is ta  la te ra l 

de una forma le  rea lización .

La figu ra  s , una proyección horizontal

de la  figu ra  1,

Las figuras 3 y 4, otra forma de e je ­

cución v is ta  de lado o sea, por una parte, en la  po­

sición que tienen las "bridas en la  operación de e ia - 

vación y, por otra, en la  de bajada.

La figu ra  5, la  sección transversal de la  

figura 3 y 4 por la  lin ea  Y-V y V I-V I.

La figu ra  6, la secolón de una teroera 

forma de ejecución.

Las piezas idénticas llevan  e l  mismo ad­

inero en todas las figu ras.

En e l  modelo segdn la  figura 1 y 2, e l  

mecanismo trepador se compone de la s  dos bridas 1,2, s i ­

tuadas a c ie r ta  distancia una sobre otra, que abrazan 

e l  montante 3 del andamio. Segdn revela  e l dibujo sobre 

todo la  figu ra  2, dichas bridas, en planta, tienen la  

forma de un p e r f i l  U. La brida i  lle va  una palonea 5 

que g ira  alrededor de un perno 4, unida articuladamente 

a través del perno 6 con una barra de unión 7, unida a 

su vez a la  brida 2 por medio de un perno 8. Le este per­

no 8 cuelga luego la  suspensión 9 para la  plataforma no 

v is ib le  en la  figu ra  1.

Cada una he las bridas 1 , 2  lle v a  unas p ie ­

zas intermedias sueltas . 1&, 11, 12, 13. Los extremos de
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astas piezas inte uno dias sobresal, en por arriba y por 

abajo de las mencionadas bridas 1,3. En díanos ex tre ­

mos llevan unos pivotes la te ra les  Id o piezas sim ila­

res para impedir que se puedan sa lir . Loa lados in te ­

rio res  de las bridas 1,2 d irig idas hacia e l  dorso de 

las piezas intermedias 10 a 13, están doblados en fo r ­

ma curva. Estas partes curvas 15, 16, 1?, 16, están 

situadas contra e l  dorso de las piezas intermedias 10 

a !E, teniendo así lugar aquí un contacto lin e a l.

La brida superior tiene dos soportes 

1", 20, para to rn illo s  de ajuste 21, 23. La brida in ­

fe r io r  2 no tiene más que un soporte 23 para un to r ­

n i l lo  de ajuste 24. Estos to rn illo s  tienen la  f in a l i ­

dad de mantener las bridas 1,2 en posición de ataque,

o sea, au.e los to rn illo s  de ajusta 22, 24, sirven para 

mantener dicha posición en e l  movimiento ascendente y,

e l to rn il lo  21, en cambio, se u t i l iz a  para desoeníer 

dichas bridas después de habar a flo jado los to rn illo s

de ajuste 23, 24. En este oaso hay que cambiar la .barra 

de unión 7 hasta la  posición punteada, a cuyo f in  se 

ha practicado en la  brida in fe r io r  2 un taladro trate -  

versal 25 destinado a a lo ja r  entonces e l  perno, con

cuya ayuda se establece la  unión articulada de la  ba­

rra de unión 7 con la  brida in fe r io r  2.

E l sistema operatorio del aparato des­

c r ito  seguidamente es e l  sigu iente:
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De tenor que novar hacia arriba las  

bridas 1,2 y, por consiguiente, la  plataforma de tra­

bajo suspendida de la  brida 2, entonces hay que a f lo ja r ; ,  

ligeramente e l  t o rn il lo  21 y apretar los to rn il lo s  22,

24. De esta manera se pretende evitar.una eventual in ­

clinación de las bridas 1,2 hacia arriba, ácto seguido 

se* mueve la  palanca 5 hacia abajo con lo  que,a través 

de la  barra de unión 7, atrae hacia arriba la  brida-: 

con la  plataforma de e l la  suspendida y las piezas in ­

termedias 12, 13 sobre e l  montante del andamio 3. Da 

brida 2 se acerca de esta manera a la. brida 1. Seguida­

mente se vuelve a lle va r 'd ich a  palanca 5 hacia arriba.

E l perno 8 hace aguí las veces de punto de apoyo. A l 

lle v a r  la  palanca hacia arriba, la  brida 1 es simultá­

neamente arrastrada en sentido asoendente a través del 

perno 4, precisamente en un grado tanto mayor cuanto más 

sea movida hacia arriba la.palanca en cuestión. A l ce­

sar e l  movimiento de esta palanca 5, la  mencionada b r i­

da 1 se asienta entonces fijamente a través de las p ie - 

gas intermedias 10,11, en e l  montante del andamio 3.

Esto está supeditado.al peso'de la plataforma de trabajo 

suspendida del perno 8 de la  brida 2 que, a través de ,3a 

barra de unión 7, del perno 6, de la  palanca 5 y del 

perno 4, actúa sobra la. brida 1, a la que in c lina  hacia 

3a derecha haciendo que la misma oprima ambas piezas in ­

termedias 10,11 contra e l montante 3. De igual manera 

oprima la  brida 2 las piezas intermedias 12,13 contra

h
h
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dicho montante.

E l movimiento de la  palanca para hacer 

desoender las bridas 1,8 y, por consiguiente, la  p la­

taforma de trabajo sobre e l  andamio 3 se nao a de mane­

ra inversa. A ta l f in  se a flo jan  los to m illo s  28, 24 y 

se aprieta e l  to m illo : 81 de manera que las piezas in ­

termedias 10 a 13 puedan aún deslizarse sobre dicho mon­

tante 3. E l aflojam iento de lo s  to m illo s  22, 24 y e l  

apriete de los to rn illo s  21 tiene la  fin a lidad  de im<* 

pedir la  inclinación de las  bridas durante e l  movimien­

to descendente. Seguidamente se lle va  la  barra de unión 

7 desde la  posición marcada con trazo continúo hasta la  

señalada a trazos y, per medio de un perno a .introducir 

a través del o r i f ic io  transversal 25, se la  une con la 

brida 2 con carácter g ira to r io . La carga, es decir, la  

plataforma de trabajo está suspendida, como siempre, del 

perno 8. Si ahora bajamos.la palanca 5 .desde la  posición 

representada en la figu ra  1, arrastra entonces a l mismo 

tiempo la  brida l a  tra^ós.del perno 4 y la desplaza ha­

cia  abajo juntamiento, con sus piezas intermedias 10,11 

sobre e l montante 3. E l perno introducido en e l taladró 

25 hace entonces las veces de punto f i j o  de la  barra 

de unión 7. 8i a continuación volvemos a in c lin ar hacia 

arriba la  palanca 5 hasta la  posición según figu ra  1, 

desplaza entonces la  misma hacia abajo a la  barra de 

un ión? a través del perno 6, oon lo  que ésta arrastra 

simultáneamente la  brid^. $ jupto <*PR las piezas Ín te r-
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medias 12,13 a través del perno transversal introdu­

cido por e l  o r i f ic io  &g, De esta manera desciende a s i­

mismo la  plataforma suspendida de la  brida 2.

En la  rea lizac ión  aagdn la s  figu ras 3 

y 4 han sido previstos unos resortes de lámina 26, 27, 

en lugar de lo s  to rn illo s  de ajuste 21* 22, 23, 24 ütd 

lizados en la  figu ra  1; estos resortes se sujetan, ptc 

ejemplo con to m illo s  28, 29, en la  parte fron ta l dere­

cha de las bridas 1,2 de manera que tengan fa c ilid a d  

de g iro . Su extraño superior tiene la  forna de zapata 

en U 30 que se apoya contra la  parte estrecha del mon­

tante 3 de sección rectangular. Después, en lugar de 

las superficies de apoyo curvas 15 a 18, han sido in ­

troducidos transversamente por las bridas 1,2 unos 

pernos roscados 31 a 34. E l contorno de estos pernos 

c on s t i  tdye la  super 1i  oi e curva de apoyo que yace contra 

la  parte trasera dé las piezas intermedias 10 a 13. 

Estos pernos:, pueden- serv ir  a l mismo tiempo para apre­

tar las bridas más o menos fuertemente de forma que 

tengan un buen asiento deslizante en e l  montante 3.

En este ejemplo de ejecución, la  p la ­

taforma de trabajo 35 reproducida esquemáticamente no 

va suspendida dei perno de rotación 8 de la  barra de 

unión 7, sino de un perno especia l 36 pasado a uravés 

de la  brida, 2.. La ejecución sejdn la  figura 1 puede i r  

también provista de este sistema de suspensión.

41 mover la  pal-moa para subir las b r i-

- 8' -
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las i ,  2 y, pac leltantcp: la  plataforma de trabajo 35, 

los resortes da lámina 26, 27, se encuentran situados 

en la  posioián según f i g .  3, en tanto que, para bajar­

las, ta les  resortes tienen que ser vueltos en la  posición 

señalada en la  .gi¿gtra 4* Bn este modelo no es necesario 

desplazar e l extremo in fe r io r  de la  barra de unión 7 so­

bre la  brida g a la  posición a trazos según figura 1.

Tanto a l subir como a l bajar las bridas 1,2 y, con e lla s , 

la  plataforma 35, e l  extremo in fe r io r  de le  barra de unión 

? permanece sobre e l  perno 8.

E l sistema operatorio o las respectivas 

operaciones para ñaoer daaeender y ascender las bridas 

1,2 moviendo la  palanca son idénticas, con la  salvedad de 

que ahora no es necesario graduar los to rn il lo s  de ajus­

te 21, 32, 28, 24 por estar loa mismos reemplazados por 

los resortes 26, 27.

Mientras que en e l  ejemplo de ejecución 

según figura 1 hemos partido del supuesto de que e l  mon­

tante del andamio 3 tiene una sección de p e r f i l  en doble 

T y, en la  ejecución según figu ra 3 a 5, de p e r f i l  rec­

tangular, en la  figura 6 ha sido previsto  un montante 3 

con sección redonda en forma de tubo. En este oaso las  

piezas intermedias tienen, -,en planza, o en sección, la  

forma v is ib le  en la  figura 6. Las bridas propiamente d i­

odos, en cuanto- a su planta, responden ampliamente a la  

forma en planta de las bridas según las figuras 2 y 5, 

solo (pie en aquellos lugares por donde abrazan la te ra l-

-  9
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mente a l montante Reí andamio están correspondientemente 

arqueadas. Todas las bridas están abiertas en 37 por uno 

de los lados longitudinales y, oerradas en todo e l  resto 

de su contorno.

- En esta ejecución, se las corre desde 

arriba a través del o orrespondí ante montante. Faro tam­

bién pueden estar partidas en dirección a su e je  lon g i­

tudinal y tener un extremo ab ierto . En ta _ caso están 

compuestas da dos. mitades, uno de cuyos extremos va uni­

do en forma articulada entre s i .  E l otro extremo está 

Atravesado por un to rn il lo  transversal que sirve para 

apretar las dos partes de la  brida. Esta forma de e je ­

cución usual es ya conocida. Esta clase de bridas pue­

den ser colocadas alrededor del montante desde un lado.

Esta so lic itu d  que corresponde a la  pre­

sentada en Alemania e l  24 de Enero de 1955 bajo e l  num. 

R 15.853 V/3?a, se acoge a los beneficios del a rtícu lo  

51 del vigente Estatuto sobre Propiedad Industria l.

0 - N O T A  - 0

Los puntos de Invención propia y

-  10 -
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que se presentan para qp.a sean objeto le  esta so lic itu d  

le  a te n te  le  Invención en España, por VEINTE años, son

los siguientes:

1^.- Mecanismo trepador para subir y 

bajar plataformas de trabajo, compuesto le  los  bridas 

superpuestas y despiazables sobre un montante v e r t ic a l 

le  andamio en su dirección longitud inal, una le  las cua­

les  va unida a la  plataforma le  trabajo y unida con ar­

ticu lación , a una palanca le  mano, a través le  una barra 

le  unión, palanca que está montada con carácter g ira to ­

r io  en la  otra brida, caracterizado porque las b r ila s  

tienen unas piezas intermedias sueltas que se apoyan 

con su parte posterior contra unas superficies le  apo­

yo curvas, montadas con carácter f i j o  o desmontable en 

las citadas bridas y, con su parte delantera, contra 

e.L montante del andamio#

2 * .-  Mecanismo trepador según re iv in d i­

cación 1, caracterizado porque las superficies de apoyo 

curvas estén compuestas por las caras internas de las 

bridas abovedadas interiormente en forma curva, apoyadas 

contra e l dorso de la s  piezas intermedias.

33.- Mecanismo trepador según reiv indica 

Ción 1, caracterizado parque las superfic ies de apoyo 

curvas están formadas por las superuioies p e r ifé r ica s  

de unos pernos roscados que pasan a través de las b r i­

das.

4 * .-  Mecanismo trepador según ra iv in d i-

-  i l
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cacionas 1 y 2, caracterizado porque lo s  extreman de 

las piezas intermedias sobresalen de las bridas por 

arriba y  por abajo y, porque en los lados de loa  ex­

tremos existen anas espigas o sim ilar para e v ita r  que 

las piezas intermedias en cuestión se salgan de las 

bridas.

5S.- Mecanismo trepador según re iv in ­

dicaciones 1 a 4, caracterizado porque las  bridas pue­

den ser desplazadas transvarsalmeate a l e je  longitud i­

nal de l montante#

6B.- Mecanismo trepador segdn re iv in ­

dicaciones 1 a 5, caracterizado porque las bridas t i e ­

nen uno o varios torn iH ós de ajuste oayos extremos; v ie ­

nen a quedar situados contra las piezas intermedias.

7 * .-  Mecanismo trepador según re iv in d i­

caciones 1 a 6, caracterizado porque la  brida superior 

es la  única que lle v a  to rn illo s  de ajuste para t d a s  las 

piezas intermedias, en tanto que la  brida in fe r io r  solo 

tienq¡ún to rn illo  de ajusté para la  pieza intermedia.

8S.- Mecanismo trepador según re iv in ­

dicaciones 1 a 4, caracterizado porque oada brida está 

bajo la  accl&n de un resurte apoyado contra e l  montante 

del andamio.

9 * .-  Mecanismo trepador según re iv in d i­

caciones 1 a 4 y 8, caracterizado porque dichos resortes 

están concebidos á modo da resortes de lámina sujetos 

por uno de sus extremos Con fa c ilid a d  -de g iro  a la  parte

¡

b'

B

r

' -  -  .

y12 -



-4-g*

Ì
Í

s

10

fron ta l
226224

le  las bridas que està situala  por e l  lado

Ion ie a c tla  la oarga.

iO *.- Mecaniamo trepador segñn re i

vindicaciones 7 a 9, caracterizado porque los.

resortes pueden g ir a r  en 160^ lesde una le  sus pee i d ó ­

nea le  trabajo a la  otra..

11*.- Mecanismo trepador segdn re iv in -

licaoionea'. 1 a IO, caracterisado porque e i  extremo in -  ^

ferior da la barra le  unión es lespiazable leale e1 la -  ;

lo  le  la brida in fe r i or Ionie ao'tla la  carg^, basta la   ̂ §

15

parte opuesta.

12*.- Mecanismo trepa lor.

Tal y como se ha descrito en la  Memoria 

que antecede, represéntalo en ios dibujes que se acompa­

ñan y con los  fin es  que se han esp ec ifíca lo .

Esta Memoria consta le  trece hojas e s c r i­

tas a Equina por una sola cara. - -

Z l  ENE. 19561
Madrid,

$
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