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Correspondiente & una Patente de Introduccidn por
10 afios, para todo el territorio espafiol, colonlas
¥ protectorados, por: "MECANISHO DE BRAZOS PLEGA-
BLES Y CIERRE, PARA MAQUINAS DE TAQUIGRAFIA", a fa-
vor de Don LUIS SANZ DE LARA, de nacionalidad espa-

flola, residente en M a d r 1 d.- Colombia, n? 1.~
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La presente Patente describe y reivindice un me-
canismo de brazos plegables y cierre, especialmente
pare maquines de taquigrafis impresa, constitufdo por
un equipo mévil compuesto de dos brezos, sobre cuyas
extremidades pueden ser montados sendos carretes de
enrollar y desenrollar la bobina de papel, cuando estéd
en posicion de trabajo; dicho equipo mévil se repliega
en posicidn de reposgo de tal manera que desaparece bajo

la carcasa de méquina, no emergiendo ninguno de sus
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.elementos de los limites del volumen de la carcasa.

Este mecanismo se caracteriza, por otra parte,
en lo que se reflere a que un drgano gobernado porx
el equipo mdvil precintado, bloquea la barra univer-~
sal o cumlquier otro drgeno arrastrado positivamente
a cada pulsacidn, y por consiguiente a todas las ba-
rras y palancas de signos, en tanto que el equipo
movil no sea colocado en posicidn activa.

El equipo movil estd constituido por una correde-
ra horizontal susceptible de resbalar en unsas guias
previstas para este fin en el zdcalo de la méqﬁina,
una pletina vertical solidaria de estas gufes de des-
lizamiento y con ejes para que pusdan glrar en elloa
los dos brazos cuyas extremidadee libres pueden lle-
var los carretes de enrollamiento ¥ desenrollamiento
de la bobina de papel, y las levas provocan el movi-
miento de dichos brazos sobre los ejes antes citados
para llevarlos de la posiocidn de reposo a. la posicidn
de trabajo respectivamente, cuando el equipo movil
pese él mismo de una a otra de las dos posiciones cita—
dage

Este equipo mévil es, as{ mismo, solidsrio de un
dedo que goblerna el deslizemiento de una corredera
encargada de bloquear & liberar la barra universal si-
guiendo la posicidn que dlla ocupe, un resorte o cual-
quier otro dispositivo de freno impiden los desplaza-
mlentos inoportunos de esta corredera.

En los planos adjuntos, se ha representado a ti- -
tulo de ejemplo la realizamcidn del objeto de esta pa-

tenta,
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Ia Fig. 18 es una vista de perfil de la mdquina.

La Fige. 2% es una vista de pleno.

La Fig. 32 es una vista en corte vertical siguien-
do la linea III - III de la Pig. 2%,

La Fig. 4% es una vista andloga a la Fig. 18
mostrando el equipo mdvil en posicidn activa o de
trabajo.

la Fig. 5% es una vista andloga a la Fig. 28
mostrando igualmente el equipo mévil en posicidn ac-
tiva.

La Fig. 68 es una viste en corte hecha segun ls
linea VI - VI de la Fig. 58,

Haciendo referencia en la descripcidn que sigue
a estos dibujos, vemos como le mdquina objeto de esta
patente lleva un zdécalo -1-, las teclas -2-, una tapa
-3- ¥y una barra universal -4- susceptible de girar
en un eje -5~ montado en la pletine -6-, un rodilio
de impresidn ~7- y una caja -8~ en el interior de
la cual se halla la cinta entintada.

El equipo mévil estéd constituido por una corre-
dere horizontal -9~ susceptible de correr longitudis
nalmente en el zdcalo -1-; sobre esta corredera se
halla fija una pletina vertiecal -10- en la cual va mon=—
tado un eje -11~ gobre el que gira el brazo -12- por-
tador del eje -13~ para el carrete ¢ tambor de enro-
llemiento y el eje ~14~ sobre sl que gira el brazo
-15-, en ouya extremided estd dispuesto el eje ~16—
del tambor J carrete de desenrcollamiento.

En la pared vertical -17- de la capota lateral
de la méquina, ge ha previsto una ranure asngular gue

lleve en la parte delantersa un egpacio rectilineo -18-
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al mismo nivel que el eje de giro =11- del brezo -12-
de la bobina de enrollamiento y en la parte trasera
un espacio =19~ inclinaedo hacia abajo.

Un vastago —-20- sgodidario del brazo =12- cir-
cula por la indicada ranura -18- y sobresale al ex-
terior para constituir el drgeno de gobierno del equi-~
po mévil.

Como se puede apreciar en la Fig. 38, cuando este
véstago —-20~ es oprimido & fondo hacia la parte delan-
tera de la ranura, se encuentra al mismo nivel que el
eje de giro -11-. y de esta manera el brazo -12- toma
una posicidn horizontal de tal suerte gue no sobresale
del volumen de la tapa de la mdquina.

Cuando ejerce una presidn sobre este véstago de
gobierno -20-, resbala primero horizontalmente, arras-
trando con é1 todo el equipo movil ¥ no provoce la ro-
tacion del brazo -12- mientras estd en la parte hori-
zontal -18- de la indicada ranurs, y por el contrario
al llegar a la parte inclinada -~-19- 1la extremidad an-
terior del brazo -12- se inclina con é1 hacia abajo,
lo que hace que su extremidad exterior y en particular
el eje =13~ de la bobine de enrollamiento, se oriente
hacia arriba pare tomar finalmente 1la posicidn indicada
en las figuras 48, 5& y 6¢&,

En cuanto al brazo -15- cuya extremidad libre es-
ta destinada a la bobina de enrollamiento, su borde su~-
perior coopera con una ldmina de resorte —21-, cuya
parte delantera estd ligeramente redondeada; este bor-
de superior tiene delante una parte rectilinea, gracias
a la cual el brazo queda horizontal, durante el prin-
cipio del movimiento del carro; después una parte 22w

en forma de leva en funcidn de su eje -l4- , gracias
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a la cual el resorte -21- provoca la rotadién de di-
cho brazo -15-~ sgobre el referido eje para llegar a la
posiclén expuesta en lesfiguras 48, 52 y 6%, un tope
-23- cooperando con una muesca -24- del zdcalo de
la méquina, limita este movimiento de giro hacia arri-
ba del brazo -15-, al mismo tiempo que un enganche
-25- @8solidario del brazo -12- coopera con la barra
universal -4- para limitar el giro hacia arribe del
referido brazo -12- .

El equipo mévil queda seguro en sus dos posieio-
nes extremas, en posicidn activa o de trabajo por un
vistago eldstico —26-, en el cual se engancha el botdn
de gobierno -20-, y en posicidn de reposo por los pe-
quefios salientes -27- previstos a los lados de la
ranura de guia del vdstago -20-, consiguiendo bloquear
el extremo de la parte horizontal -18- de la indicada
ranura, el véstago -20~ en posicidn de reposo.

La corredera horizontal -9- es solidaria en
traslacidn de una pleza en escuadra -28- que puede
cooperar con los dos topes -29- y -30- sgituados en
le deslizadora -31- susceptible de deslizarse sobre
el zocalo -1=; esta pieza deslizadora =31= +tiene un
‘véstago -32- que se halla dispuesto bajo la barra uni-
versal -4- e impide la rotacidn de esta Ultima sobre
su eje -5- cuando el equipo mdvil estd en su posicidn
de reposo, representado asi en las figuras 18, 28 y
3% y que la escuadra -28- actuando sobre el tope -30-
de la deslizadora -31- ha provocado la traslacidn de
esta Ultima hacie la parte delaentera de la midquina.

Cuando se actua sobre el botdn de mando —20- para

poner el equipo mévil en posicidn activa, la pieza en
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escuadra -28- resbala primeramente sin provocar el
desplazamiento de la deslizadora -31- que no es arrag-
trade nada més que en el momento que llega e hacer con-
tacto con el tope -29-; 1a posicidn de este tope es
tal que la deslizadora =31~ no comienza su movimiento
mas que cuando el equipo mévil queda listo para ser fi-
jado en posicidn activa y el tope -32~ no libera le
barre universal -4- méds que en el momento preciso de
esta fijacién.

El dispositivo de freno impidiendo los desplaza-
mientos inoportunos de la corredera de cierre de la
barra universal y el pupitre de correccidn solidario
del brazo -12-, no ha sido representado bPara no so-
brecargar el dibujo.

Queda bien entendido que la forms de realizacidn
de esta patente, ha sido dada a titulo puremente indi-
cativo y no limitativo, y que puedem ser introducidas
modificaciones que no alteren la esenciaslidad de lg
misma.

N o T &
Se declaran de novedad en Espafia las siguientes:
REIVINDICACIONES
i N R R

18.- Mecanismo de brazos plegables Yy cilerre para
méquinas de taquigrafia, que se caracterize porque tie-
ne un equipo mévil con dos brazos sobre los extremoa
de los cuales se montan, respectivamente, las bobinas
0 carretes para enrollar y desenrollar el royo de pa-
pel cuando estd en posicidn ectiva o de trabajo, reple-
gando el referido equipo mdvil en posicidn de reposo,

de tal modo que desaparece por completo bajo la carcase
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de la méquina, gin que sobresalge ninguno de sus elemen—
tos del volumen limitado por la carcasa.

28.- lecanismo de brazos plegables y cilerre parsa
méquinas de taquigrafia, caracterizado porque un orga-
no gobernado por el equipo mdvil bloquea la bharra uni-~
versal, o todo drgano arrastrado rositivamente en cada
golpe y por consigulente todas las barras ¥y palancas
de caracteres , mientras dicho equipo mdovil no sea el
mismo enclavado en posicidn activa.

32.~ llecanismo de brazos plegables y cierre para
méquinas de tequigraf ‘e, segin la reivindicacidn pri-
mera, que se caracteriza porque el equipe mdvil estd
conatituido por una deslizadorsa horizontal suscepti-
ble de deslizarse por una via de resbalamiento previs—~
ta a dicho efecto en el zdcalo de la miquine, una pie-
tine vertical solidaria de dicha via de resbalamiento,
¥y teniendo ejes alrededor de los cuales pueden girar,
respectivamente, los dos brazos, cuyos extremos libres
llevan los carretes de enrollar y desenrollar el royo
de papel y levas que originan el basculamiento de los
referidos brazos alrededor de los ejes antes citados.
para llsvarlos de le posicidn de reposo a la posicidn
activa, respectivamente, cuando el equipo mdévil passa
€1 mismo de una a otra de las posiciones antes citzdas.

48,- llecanismo de brazos plegables y cierre para
médquinas de tagquigrafia, segun las reivindicaciones an—
teriores, que se caracteriza porque el equipo mdévil
es sclidario de un dedo o levae que gobierns el desli-

zamientc de una deslizadora dispuesta de modo que blo-
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quee o libere la barra universal, segin la posicidn

que ocupe.
58.~ DMECANISLO DE BRAZOS PLEGABLES Y CIERRE,
PARA MAQUINAS DE TAQUIGRAFIA.
Todo ello segun se describe y reivindica en la
presente memoria que consta de ocho hojas escrites
& maquina por una gola de sus carasg, debidamente nu~

geradas e llustradas con el plano adjunto.
Madrid, 29 de Noviembre de 1.958.=
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