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

PATENTE DE INVENCION.

P A I S  ; ESPAÑA.

DURACION : 20 AÑOS.

OBJETO . "PERFECCIONAMIENCOS EN LOS SECCIONADORES 
DE BRAZOS ARTICULADOS".

'i:

A nombre de :  FORGES & ATELIERS DE CONSTRUCTIONS
ELECTRIQUES DE JEUMONT.

R esidente en : PARIS, S ,p la c e  de R io -d e -Ja n e iro .

N acionalidad : FRANCESA.

(P . 1 .1 9 5 , A-R)
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E l in ven to , debido a M.G-.Harault, t ie n e  por o b je to  p e r -  ' 

faccionam ientoa aportados a  lo a  seccionadorea de b razos a r -  } 

t ic u la d o s ,  con v i s t a s  especialm ente a  re d u c ir  e l  embarazo l a ­

t e r a l  de esos ap arato s en l a  p o s ic ió n  de seccionam iento, y 

5* — de m ejorar lo s  con tacto s en l a  p o s ic ió n  de c ie rre#

Conforme al in ven to , un s istem a  cinem ático de brazos g i ­

r a to r io s  y a r t ic u la d o s  d el t ip o  p leg a b le  sobre  un so lo  eo s— ¡ 

tado oon re la c ió n  a  l a  v e r t i c a l , es d isp uesto  para  d e sp laz ar  

vertioalm ente un árgano móvil de contacto que ten ga l a  forma ! 

10#— de un p a r  de mordazas que se  c ie r re n  en l a  p o s ic ió n  su p erio r  

sobre  un contacto f i j o  situ ad o  encima de dicho s istem a  c i ­

nemático^

L a d e sc r ip c ió n  que s ig u e  y e l d ibu jo  adjunto se  re fie re n * 

a  una forma de r e a l iz a c ió n  su m in istrad a  a  t í t u lo  de ejem plo, j 

1 5 .-  Sobre e se  d ibu jo  l a  f ig u r a  1 es un esquema oinem ático de lo s  [ 

b razos a r t ic u la d o s , l a  f ig u r a  2 es una v i s t a  de conjunto del 

aparato  y l a  f ig u r a  3 una se c c ió n  v e r t i c a l  del s is te m a  de ! 

accionam iento.

Sobre l a  f ig u r a  2 , se  ve una p o rce lan a  del so p o rte  1 , !

2 0 .-  que puede se r  d e l t ip o  lle n o  de a c e i te ,  llevando en l a  p a rte  í 

a l t a  una c a ja  m e tá lic a  2 que accion a e l mecanismo de a r r a s t r e  ¡ 

d e sc r ito  a  con tin u ación . E s t a  c a ja  admite dos árb o les de man- [
ído 3 y 4 ; en l a s  extrem idades e x te r io re s  de esos á rb o le s  son ^

oalad o s brazos g i r a to r io s  sensiblem ente p a ra le lo s  *5 ,6 , en la -  ¡
!

zados p o r  una b ie la  7 . ¡2 5 .-
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Según  l a s  f ig u r a s  1 y 2, en l a s  extrem idades su p erio re s  

de lo s  b razo s g i r a t o r io s  5 y 6 son  adaptados brazos a r t ic u la ­

dos 8 y 9 . E l brazo 8 f i n a l i z a  p o r debajo en una p a lan ca  an­

g u la r  10 que e s t á  a r t ic u la d a  sobre l a  extrem idad del brazo 

3 0 .-  5; por a r r ib a , e l brazo 8 term ina en una mordaza de contacto

11 . E l o tro  brazo de l a  p a lan ca  an gu lar 10 e s t á  conectado al 

brazo 6 por una b ie la  12 convenientemente in c lin a d a . E l bra­

zo, a r t ic u la d o  9 con ecta  l a  extremidad d el brazo g ir a to r io  6 

a  una segunda mordaza o mandíbula de contacto 13 que e s tá  

3 5 .— a r t ic u la d a  sobre l a  mordaza 11 , como s e  ha represen tad o .

La forma de l a  p a lan ca  10 , l a  p o sic ió n  de l a  b ie la  12 y 

l a  d isp o s ic ió n  de l a  mordaza 13 son e le g id o s  de t a l  forma qué 

p o r consecuencia del descenso de lo s  b razos 5 y 6 h ac ia  l a  

p o s ic ió n  de ap ertu ra , represen tad a en l ín e a s  de puntos sobre 

4 0 .— l a  f ig u r a  2 , l a s  mordazas 11 y 13 se  abren en e l d escen so ,y

como consecuencia d e l movimiento en sen tido  in v e rso , l a s  mor­

dazas 11 y 13 se  c ie r ra n  so b re  un conductor 14 con e l cual 

e l contacto del secc ion ad or es e stab le c id o  en l a  p o s ic ió n  

su p e r io r  de o ie r re  que e s tá  in d ica d a  sobre l a  f ig u r a  1 en }
Ü

4 5 .— tra z o s  m ix tos.
* - Ü

E l mecanismo de a r r a s t r e  de lo s  a rb o le s  3 y *4 que son ^

portad ores respectivam ente de lo s  b razos g i r a t o r io s  5 y 6 ¡

e s t á  representado sob re  l a  f ig u r a  3 . Dos c i l in d r o s  15 y 16 í

que cooperan c in  un p is tó n  buzo común 16A reciben  líq u id o  í

5 0 .-  bajo  p re s ió n  por medio de lo s  conductos a i s la n te s  17 A 18. í

E l p is tó n  16 a ta c a  por un e je  19 una le v a  20 que por una b ie - ¡

l a  21 acc ion a en e¡L sentido  deseado árb o les 3 y 4 y lo s  b ra-  ^

zos 5 y 6+ [

Se ve a s i  que e l seccion ador e s t á  co n stitu id o  por un

55 .— sistem a  cinem ático de brazos a r t ic u la d o s  que s e  p liegan  en ¡}
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un so lo  co stad o , estando d isp u esto  e se  sistem a de un modo 

p a r t ic u la r  p a ra  d e sp la z a r  vertica lm en te  un par de mordazas 

de contacto que se  c ie r r a  solare un conductor d isp u esto  en­

cima de dicho sistem a cinem ático a  una d is t a n c ia  de se o c io -  

namiento ap rop iad a. ,

Dicho se  e s t á  que l a  forma de r e a l iz a c ió n  que acaba de 

d e s c r ib ir s e  puede s e r  m odificada de v a r ia s  m aneras. En p ar­

t i c u l a r  e l accionamiento de lo s  brazos 5 y 6 puede s e r  e fe c ­

tuado no h idrau lioam en te, sino  mecánicamente por medio de una! 

b ie la  a i s la n te  ap rop iad a. En e se  caao , l a  c a ja  2 puede s e r  

montada sob re  una columna de a is la d o r e s  s e c o s , s in  a c e ite .

D e sc r ita  su fic ien tem en te  l a  n a tu ra le z a  del invento y e l  

modo de l le v a r lo  a  l a  p r á c t ic a ,  se  hace co n star  que l a s  d is ­

p o sic io n e s  anteriorm ente in d icad as son  su sc e p t ib le s  de modi­

f ic a c io n e s  de d e t a l l e ,  s in  que por e llo  s e  a l t e r e  l a  e sen c ia  

del in ven to .

N 0 T

Los puntos de invención p ro p ia  y nueva que se  presentan  

p ara  que sean  o b je to s  de e s t a  P aten te  de Invención en España, 

por ve in te  años, son  lo s  s ig u ie n te s ;  ;

3-^*** Perfeccionam ientos en lo s  secc ion ad ores de brazos 

a r t ic u la d o s  que se  p lie g a n  eobre un so lo  costado con resp eo- } 

to  a  l a  v e r t ic a l ,c a r a c te r iz a d o s  porque e l  s istem a cinem áticq , í 

formado por brazos g i r a to r io s  y brazos a r t ic u la d o s ,e s t á  d i s -  j 

puesto  p ara  d e sp la z a r  verticalm en te  un árgano de contacto  má-  ̂

v i l  que t ie n e  l a  forma de un p a r  de mordazas que se  c ie r r a  en 

su  p o s ic iá n  su p e r io r  sobre  un contacto f i j o ,  situ ad o  encima 

de dicho s istem a  cin em ático .
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g a .— P e^eccion am ien tos eegún aL punto 3.3, c a r a c te r iz a ­

do a porque una de l a s  mordazas mencionadas co n stitu y e  l a  pro­

lo n gac ió n  de un brazo a r t ic u la d o , y l a  o t r a ,  a r t i c u la d  sobre  

l a  preced en te , e s t á  adaptada a  o tro  brazo a r t ic u la d o .

5 3 .— Perfeccionam ientos según puntos a n te r io re s , ca rac­

te r iz a d o s  porque lo s  brazos a r t ic u la d o s  son  d ir ig id o s  p e r  

brazos g i r a t o r io s ,  estando sus p o sic io n e s determ inadas por 

medio de b ie la s  co locadas en l a  proxim idad de l a s  a r t i c u la ­

c ion es in te r p u e s ta s , y porque dichos brazos g i r a to r io s  l i ­

gados a l  so p o rte  f i j o  del s istem a  cinem ático son mandados por 

un mecanismo h id rá u lic o .

4 * . -  "PERFECCIONAMIENTO3 EN LOS SECCIONADORES DE BRAZOS

ARTICULADOS", todo taL y conforme se  d escrib e  en l a  presen te

memo f i  a , l a  cu a l 00 n a ta  de 98 l ín e a s  y a  t í t u lo  de ejemplo
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