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La presente invención se re fie re , según se expresa 

en el enunciado de esta memoria descriptiva, a un disposi­

tivo que permite regular y f i j a r  la  longitud precisa a t i ­

rantes o brazos mecánicos destinados a relacionar dos meca 

nismos cualesquiera, ofreciendo por consiguiente como carao 

te r ís t ic a  fundamental, el hecho de que su longitud puede 

ser regulable a voluntad, en orden a distanciar adecuadamen 

te dichos mecanismos.

.Esta necesidad se dá en la práctica con suma frecuencia,

siendo e l caso más frecuente aquel en el que un elemento

motriz debe transmitir el movimiento a varios elementos gp$
* .T

rativos que, por las condiciones de trabajo, deben observar

distanciamientos diferentes en unas ocasiones de otras.

que este problema se presenta en todas las areas de la  in¿..

dustria, cabe c itar a títu lo  meramente ejemplario el campo

de la  industria agríco la , donde en máquinas arrancadoras ***

de patatas, arrancadoras de remolacha, e tc ., el movimiento*

suministrado por e l vehículo tractor debe ser transm itido"
**<

a varias herramientas de trabajo, cuyo distanciamiento es 

variable en la práctica en función de las condiciones del 

cultivo, por el tamaño o por e l distanciamiento entre sur­

cos, entre otros condicionantes.

En todos estos casos los mecanismos de suministro

motriz son f i jo s ,  mientras que los mecanismos receptores 

de dicho movimiento se aproximan o se distancian, de unos



casos a otros, con respecto a dichos mecanismos motrices.

Para e llo  se hace precisa la  u tilizac ión  de brazos o tiran  

tes de longitud regulable.

Son conocidas diferentes soluciones para la  obtención

de estos brazos de longitud regulable, pudiendo destacarse

como más comunmente u tilizadas las siguientes: un semibra-

zo tubular y hueco, roscado interiormente, y un segundo se-

mibrazo constituido por un vástago roscado exteriormente

en correspondencia con el primer semibrazo, de manera que

en conjunto actúan como un husillo  que permite aproximar o

distanciar un mecanismo con respecto a otro. Esta solución.,!
* * ***

además de no ser la  más idónea desde el punto de v ista  de

mecanización de materiales, presenta como problema fundament
*. .

ta l e l hecho de que uno de los dos semibrazos debe ser dgsa.*

copiado del mecanismo correspondiente, para poder efectuar

el imprescindible movimiento de giro necesario para el acor
* * \  .

tamiento o alargamiento del brazo. Este problema se resuel-** * * ** * *
,  . . *

ve con otra de las soluciones mas comunmente utilizadas, ^e .
**7 i

gún la  cual los dos semibrazos están constituidos por barras 

prismáticas y macizas, destinadas a adaptarse por una de 

sus caras, y presentando en sus caras de adaptación denta­

dos en correspondencia que, mediante el apriete entre semi­

brazos por medio de to rn illo s , determinan un enclavamiento 

estable entre los mismos, en cualquier posición re la tiva  

para e llo s . Evidentemente esta sdtución evita la  problemática



convencional en cuanto a la  necesidad de desacoplamiento 

de uno de los semibrazos con respecto a l mecanismo corres­

pondiente, pero en contrapartida presentan como problema 

fundamental la  necesidad de un excesivo sobredimensionado 

en uno de dichos brazos, ya que éste debe estar provisto  

de una ranura longitudinal, de considerable amplitud, para 

permitir su deslizamiento con respecto 3 los to rn illo s , lo  

que d eb ilita  considerablamente su estructura.

El brazo de longitud regulable para transmisión mo­

tr iz  entre mecanismos que constituye el objeto de la  presen

te invención, pertenece al segundo grupo de los citados y . *...
presenta con respecto a éste una serie de perfeccionamien­

tos que elimina su problemática. .
* *

Así pues, dicho brazo está constituido igualmente;**..! 

mediante dos semibrazos, generalmente prismáticos y macizos,
w

uno de los cuales carece del dentado convencional y tan sb -**
. **.
* * .

lo  presenta dos o más taladros para paso de los correspon-*"
* * ww * * *

dientes torn illos de fijac ión . El otro semibrazo p resen ta " , 

una estructura muy sim ilar a la  de los convencionales, in­

corporando el citado o r ific io  rasgado que permite su despla 

zamiento con respecto a los to rn illo s , pero con la  salvedad 

de que su dentado de fijac ión  queda situado en la  cara opues 

ta al primer semibrazo, y no en la  de adaptación a este ú l­

timo como sucede en los brazos convencionales de este tipo.

El bloqueo de ambos semibrazos se rea liza  con la  cola
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boraeión de una pieza complementaria, también prismática, 

que se adapta a l segundo semibrazo por su cara dentada, ex­

te rio r u opuesta con respecto a l primer semibrazo, pieza 

complementaria que evidentemente incorpora dos o más ta la ­

dros para paso de los to rn illo s  correspondientes de amarre.

Mediante esta especial configuración, al quedar e l 

segundo semibrazo, es decir e l semibrazo provisto de la  ra­

nura longitudinal, amordazado entre el primer semibrazo y 

la  pieza complementaria, no requiere de sobredimensionado 

alguno por cuanto que e l debilitamiento determinado por tal

ranura queda compensado por el refuerzo que para dicho bparl
* * * * *

zo supone la  pieza complementaria al quedar perfectamente

enclavada al mismo por sus dentados complementarios. ....*.

*. **Se consigue de esta manera, para el brazo que se gr?.* 

coniza, además del carácter regulable que se persigue de
*

forma básica, un óptimo grado de rigidez sin necesidad dé****
. ** 
* . *  *sobredimensionado y una gran fac ilidad  operativa para su ******* * *

extensión o su acortamiento. ***.

Para complementar la  descripción que seguidamente 

se va a rea liza r y con objeto de ayudar a una mejor com­

prensión de las características del invento, se acompaña 

a la  presente memoria descriptiva, como parte integrante 

de la  misma, de un juego de dibujos en el que con carácter 

ilu stra tivo  y no lim itativo, se ha representado lo siguien

25 te:



La figura 13 muestra una v ista  en alzado la te ra l de 

un brazo de longitud regulable para transmisión motriz en­

tre mecanismos, realizado de acuerdo con el objeto de la  

presente invención.

La figura 2  ̂ muestra una v ista  en planta de uno de 

los dos semibrazos, que es vá lida  tanto para ambas caras 

del primer semibrazo como para la  cara de adaptación del 

segundo semibrazo a l primero.

La figura 3  ̂ muestra una vista  en planta del segun-
s"do semibrazo, por su cara opuesta a la  de adaptación a l pri 

mero. / . *

La figura 4^ muestra, finalmente, una v ista  en plan­

ta de la  pieza complementaria por su cara de acoplamiento..^*
* +

+ w

al segundo semibrazo. I*..*

A la v ista  de estas figuras puede observarse como
+

el brazo de longitud regulable que se preconiza está cons^"*
. .

titu ido mediante dos semibrazos (1 ) y (2 ) ,  a base de sen- J*
* * * 

*  *  *  *

das barras prismáticas y macizas, de los que el primero d$
***..*

e llo s  presenta tanto su cara de adaptación (3 ) al segundo, 

como su cara opuesta, l i sas ,  e incorpora, en el ejemplo de 

realización elegido, dos o r if ic io s  (4 ) para paso de los tor 

n illo s  de fijac ión  (5 ) .

En el  segundo semibrazo, el referenciado con (2 ) ,  

presenta su cara de adaptación al semibrazo (1 ) ,  también 

l is a ,  mientras que su cara opuesta presenta un dentado (6 )



para su acoplamiento a la  pieza complementaria ( 7 )*

Además en este segundo semibrazo (2 ) existe un am­

p lio  o r if ic io  (8 ) ,  rasgado longitudinalmente, que permite 

variar su posición re la tiva  con respecto a l semibrazo (1 ) ,  

sin obstáculo para los to rn illo s  de amarre (5 ) ,  que pasarán 

a través de dicho o r if ic io  rasgado (8 ) .

La pieza complementaria ( 7 ) presenta su superficie  

externa l i sa ,  mientras que su superficie de adaptación a l 

segundo semibrazo ( 2 ) está provista de un dentado ( 9 ) en 

correspondencia con e l dentado ( 6 ) .  Además esta pieza com­

plementaria ( 7 ) incorpora otros dos o r ific io s  ( 1 0 ) ,  opei&-¡.**.**<
tivamente enfrentados a los o r ific io s  ( 4 ) del primer semi­

brazo y previstos igualmente para el paso de los tom illos.7 .

( 5 ) .

De acuerdo con la estructuración descrita al?af lojar

las tuercas (11) de los to rn illo s  (5) ,  la  pieza complemeñ-**
. **.
*.* *ta ria  ( 7 ) se distancia con respecto al segundo semibrazo *
w * *****

(2)  y este puede desplazarse longitudinalmente con respec?- .
* .  .* * *

to a l semibrazo (1 ) dentro de unos lím ites que tan solo 

vienen determinados por la  longitud del o r if ic io  rasgado 

( 8 ) .

Una vez e leg ido  e l  posicionamiento re lativo  más 

idóneo entre ambos semibrazos ( 1 ) y ( 2 ) ,  al efectuar el 

apr ie te  de las tuercas (11) correspondientes a los torni­

l l o s  ( i ) ,  el dentado ( 9)  de l a  semipieza ( 7 )  se enclava



sobre e l dentado (6 ) del semibrazo (2 ) ,  quedando el conjun-
,

to perfectamente bloqueado, a la  vez que e l semibrazo ( 2 ) ,  "

debilitado por e l o r i f ic io  de rasgado (8 ) ,  queda r ig id iz a -

do por la  propia pieza complementaria (7 ) que se hace s o li  -i

Evidentemente la  aproximación o e l distanciamiento

entre los mecanismos asociados entre los extremos lib re s

de los semibrazos (1 ) y (2 ) ,  puede rea lizarse  sin necesidad

de manipulación sobre dichos mecanismos y de una forma suma

10 mente rápida y sen c illa .

Cuanto se ha dicho es f i e l  re f le jo  de la  invención,. 1
* * * * *

debiendo considerarse en sentido amplio, nunca en forma l i

m itativa, ni con c rite rio  restringido, siendo indiferentes**
.  .

y cambiantes las circunstancias de carácter secundario oí*..* 

15 accesorio, o sea las  que no alteren ni modifiquen la  esen-
*

c ia lidad  qpe, a continuación será particu lar objeto de reí*******

5 daría del mismo.

vindicación



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

i a . -  Dispositivo regu lador-fijador longitudinal para 

tirantes mecánicos, que siendo del tipo de los que se cons­

tituyen mediante dos extremos concurrentes adaptables por 

5 una de sus caras mayores y desplazadles telescópicamente, 

que se f i jan  entre s í mediante to rn illo s , esencialmente se 

caracteriza porque e l primer extremo o semibrazo, asociado 

a uno de los mecanismos, presenta en su terminal lib re  dos 

o más taladros para paso de correspondientes to rn illos de 

10 bloqueo con respecto a l semibrazo complementario, siendo / 

ambas caras de este semibrazo l i s a s ,  mientras que el segun­

do semibrazo presenta también l i s a  la  cara de adaptación sJ.**
*. *.

primero y cuenta con un o r if ic io  rasgado cuya longitud es . * . . *  

determinante del grado de regulación requerido, habiéndose
*

15 previsto que la  cara externa de dicho segundo semibrazo es -
. **.
*.* *

té provista de un profuso dentado sobre el que incide, en *
* * * * # * *

situación de amarre de ambos semibrazos, una pieza comple-.
* * * * * *

mentaría provista de un dentado en correspondencia con el 

anteriormente citado y de dos o más taladros para paso de 

20 los to rn illos de f i j a c i ó n ,  todo el lo  de forma que entre e l

primer semibrazo y la pieza complementaria se define una mor 

daza de apriete para el segundo semibrazo que, además de b lo  

quear a este con respecto al primero, r ig id iz a  su estructura.
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23.- DISPOSITIVO REGULADOR-FIJADOR LONGITUDINAL PARA

TIRANTES MECANICOS.

5

Todo conforme se describe en la presente memoria que 

consta de NUEVE HOJAS, mecanografiadas y fo liadas por una 

sola cara y dibujos que se acompañan.

M adrid,. 3 DIC. 882
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