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MEMORIA DESCRIPTIVA

La presente invencién recdese sobre pgkfecciona-
mientos en los 6rganos de fijacién del cabke de izado de
una gria o aparato elevedor similar, para alinear cargas
que tengan un centro de gravedad excéntrico.

En los aparatos alineadores o compensadores cono<
cidos, cuando ha de izarse una carga con un punto de gravg-
dad excéntricamente situado, es necesario desplazar el puﬂ
to de acoplamientoc de las cargas al cable izado, y con re-
lacién a la carga, si ésta ha de pender horizontalmente;
¥ ésto tiene que hacerse por tanteo o apreciaddn persopal
tras una corta elevacién y la subsiguiente colocacidén de

la carga sobre el suelo varias veces, hasta que logrs ser

suspendida correstamente. En la préctica, ésto es una ope{
racién engorrosa y significa que una gria costosa debe maﬁ-
tenerse en uso durante un tiempo innecesariamente prolon-
gado, o el trabajo ha de llevarse a cabo con precisidn lo
cual quiere demir que las cargas, como por e8jemplo elemen-
tos de construccién, no se colocan, frecuentemente, en su
posicién de recogida, pendiendo en cierto grado vertical-
mente. BEn el caso de cargas rompibles, como ciertas piezaj
para construccién, ésto puede originar dafios, por ejemplo
cuando sus esquinas se rompen, con lo gque td produce una
prolongacién del tiempo de montaje y de uso de la gria.
Por consiguiente, esta invencién tiene por obje-

to proporcionar el alineamiento o equilibrado automdtico

de las cargas de punto de gravedad excéntrico, con lo gue,
se evitan los inconvenientes mencionados y se cumplen los
requisitos de la prédctica, que, en lo que se refiere a 1loj
elementos de construccidén, se resumen coho seguidamente se¢

expresas
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. gancho de carga, en la misma forma que baterfas incorpora-

o e PSR 8

! como por ejemplo la oscilacién de la carga como consecusn-

' cia de la fuerza del viento, etc.

. hormigén, tubos, etc., etc.

i 3 = Los puntos de suspensidn para la carga del mecanismo

.‘“

1l - El1 trabajo de la instalacién debe tener lugar de.maﬁe-n ‘
ra totalmente automdtica, en tanto que la carga, cuslquie-
ra que sea la fuerza que actla en ella, toma la posicién
correcta.

2 - E1 mecanismo de alimeamiento debe tomar automdticamen-
te su posicién horizontal en cuaslquier circunstancia, es

decir, inclusoc no estando sometido a carga alguna.

alineador deben ser automiticamente ajustables, de manera

que en los puntos de fijacidén de la carga no accionen fuer

L}

zas innecesarias. (Los cdncamos de suspensién de los ele-
mentos de construccién se rompen f4cilmentse).
4 - Fuentes de energfa, tales como la electricidad, flui--

dos o aire comprimido, no se precisan suministrar en el

das, cilindros de aire comprimido, etc. no precisando dis-

ponerse en el mecanismo de alineamientoa.

5 — Las alteraciones de equilibrio que excedan limites per

misibles no deben conducir a uns situacién inestable, tal

Estos requisitos deseados son también de aplica-
cién a cargas distintas de los elementos de construccién,

tales como por ejemplo, cargas de bugyes, entarimados de

La invencién se racacteriza por que los puntos de

suspensién del cable de la gria ejercen una fuerza de iza-
do mediante la que el mecanismo de alimentacién de la carg%
suspendida en el mismo es elevado total o parcialmente y {
despuds de determinar la direccidén de giro del mecanismo
de alineamiento, que rota por estar sometidd a una carga

desigual, mediante un desplazamiento vertical del gancho
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- del mismo en el plano veetical de la carga suspendida, se

<\
de carga de la gria que tiene lugar citédndose ent}fi

al mecanismo de alineamiento o al punto de suSpensiénfdel
érgano cargado con relacidén al centro de gravedad dd la
carga, de manera que se ejerce un momento tensional contre
rio al movimiento de giro en el plano vertical de la cargs
suspensida hasta que el mecanismo alineador penda horizon-
talmente, mediante lo cual se obtiene, por una parte, la
energia necesaria para hacer girar el mecanismo alineador
cargado, y por otra parte se acumula la energfa para hacer

volver el mecanismo de alineamiento descargado a su posi--

cién inicisal, tras colocar la carga en el suelo.

—_— ——

La invencidén prporciona también un medio ingeniosp

para accionar el mecanismo de alineacidén que cuelga del caf

ble de traccidn, para el alineamiento horizontal de una ca
ga larga y preferiblemente plana, con un punto de gravedad
excéntrico, el cual se caracteriza porque en el punto de
suspensién del mecanismo alineador sobre el cable de la
gria, se ejerce una fuerza de izado mediante la zgue la car-
ga susoendida del mismo es izada parcial o tbtalmente y
tras determinar el sentido de giro del mecanismo de alinea;
cién, que rota como consecuencia de estar sometido a una
carga desigual, mediante un desplazamiento vertical del
garfio de carga de la grda que tiene lugar con relacién al

mecanismo de alineamiento respecto al centro de gravedad

ejerce un momento torsional que acciona contra el movimiend
to giratorio, hasta que el mecanismo slineador penda hori-
zontalmente, cdn lo que por otro lado se consgigue la ener-
gia necesaria para hacer girar el mecanismo de alineacién
cargado y por otra parte se almacena energia para hacer
retornar el mecanismo de alineamiento descargado, a la po-

sicibén de partida,. una vez descargada la carga,

v
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! flan loa dejuntos dibujos que muestran un ejemplo de reali-

Dichos medios de susoensién pueden comprender un
per de troles, y situados cada uno de sllos a cada lado de
dicho miembro de suspensién,movibles en gufas que hay en
el mecanismo. Estos troles son desplazables de tal manera
entre si, que el punto comin de su centro permanezca fijo
siendo ajustable respecto al aparato.

Para mejor comprensidén de la invencidn se acompa-

zacidy no limitativo, del objeto de la invencién y en los
que:

La fig. 1 es una vista en alzado lateral del apa-
rato segﬁn la invencidn.

La fig. 2 es otra vista en alzado del aparato.

Las dos figuras 2a y 2b muestran el funcionamienﬁ
del aparato de la fig.2.

Las dos figuras 3a y 3b muestran una realigzacién!
del aparato segin esta misma invencidén.

La fig. 3c es un medio tensor modificado.

La fig. 34 musestra el funcionamiento de la fig.
resefiada como 3.

En la fig. 1 se muestra una realizacién del aparat
de alineacidén mandado hidrdulicamente, en el que la pérdid
da de altura de elevacién, es dexir, la distangia vertical
entre los puntos de acople de la carga y el de acople del
cable gufa es muy pequefia.

Como puede verse, al mecanismo comorende una vigdg
principal 1 consistente en dos perfiles paralelos en "U";
esta viga principal 1lleva montados los troles 2a y 2b movi
bles mediznte rodillos 3 que pueden girar entre las pesta-
flas de dicha viga principal 1 estando dotados los troles d

cdncamos de suspensién 4a y 4b para acople de la carga quq
ha de izarse. Estos troles estdn conectados mediante un

]

o

e



extremo de dicho csble 5 al trole 2a y el otro extremo ak |

trole 2b de manera que ambos puedan moverse uno hacia el
otro con relacién a un centro comin que en el caso presen-
13%0 te comprendd el punto de suspensién del mecanismo alinea-

dor. Por tanto tiene lugar automdticamente el ajuste de lg

distancia de los céncamos de suspensibén 4a y 4b en el mecanis

mo de alineamiento con relacién a los puntos de la carga

que hea de levantarse.

135 | Las poleas de cable 6a y 6b estin montadas para
" girar en un bastidor 7 que se puede desplazar relativa y
| longitudinalmente del brazo principal 1 para mover los cén=-

camos de suspensién 4a y 4b hacia derecha o izquiersa en

el conjunto de la fig. I.

140 : Con ello tiene lugar un movimiento relativo del
cuerpo de la carga a levantar, con relacién al punto de

suspensién 8 del mecanismo de alineamiento, con lo que el
mismo puede llevarse verticalments sobre el centro de graﬁ
vedad de la carga de manera que dicho mecanismo de alinea{
145 miento y, con 61, la carga, cualgan horizontalmente; el
desplazamiento dek bastidor 7 se efectia mediante un cilink
dro hidr4ulico 9.

La energia para accionar este cilindro hidréulico

procede de un sistema de pistén y cilindro (motor) 10, co=-

150 nectado mediante un husillo 11 a la viga principal 1 y cu-
yo vdstago del pistén estd conectado pivotante en 12 a un
brazo 13 montado, a su vez, en forma pivotante, sobre un
husgillo 14 de la citada viga principal. Un gancho de gruia
15 estd acoplado al punto de suspensién 8 del brazo 13 y
155 una extensidén de éste termins en ls polea 15 para el cable.

Sobre el extremo de esta extensidén y también sobfle

| 1a polea de cable 16, va un cable 17 que estd fijado a un
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- Las poelas guia 22 son fédcilmente desmontables, de forma

" mente desde la gria, El1 bastidor 21 puede girar una peque-

' ¥ que, preferiblemente estd algo tensado previamente. La

. su libertad de movimiento por los topes 25 y con ello se

' 1imita el movimiento oscilante del bastidor 21.

cia del peso del mecanismo de alineacidén cuando va vacio

extensién del brazo 13, estando vacio el 6rgano de alinea-
miento, se apoya contra un taépe fijo 19 a la viga princi-
pal 1. Por tanto, el brazo 13 no se mueve hasta que no se
eleva la carga. E1 cable o cables de la grda 20 es o son
guiados en un bastidor 21 mediante una polea gufa 22 sita
a cada lado de una linea vertical que pasa a través del
punto de suepensién 8.

La altura aparente del punto de suspensién se de-
termina en esta forma mediante la altura de las poleas ds
guia.

El mecanismo de alineamiento pende as{ de manera

estable con una minima pérdida de altitud de slevacidnm.

L

que el mecanismo de alineacidén pueda libefarse conveniente

fla magnitud alrededor de la vertical en el érgano de ali-

neamiento y con ello mover el brazo 23 que gira alrededor;
del husillo 14 y en sus giros mueve el brazo 24a. Los bra-

zos8 12, 253 y 24a y el bastidor 21 forman conjuntamente un

T

paralelelégramo, de manera que el brazo 24a permanezca Vver

tical a la viga principal 1 si el bastidor 21 permanece

vertical al mismo, aln cuando se extienda el muelle 18 me-
diante una carga que se esté izando.

Bl brazo 24b fijado al brazo 42a es limitado en

Mediante el brazo 24b y los muelles 26 el movi-
miento oscilante del bastidor 21 actda sobre una corredera
reguladora hidrdulica 27 cuyo funcionamiento se aprecia en

la parte inferior izquierda de la figura I.
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Bn 28 se indica la corredera misma que orcierra

la energfa hidrdulica del hidromotor 10 accionando como
una bomba de aspiracidén, o conecta con el lado izquierdo
0 derecho del cilindro 9; el desplazamiento de la corre-
195 dera a la posicién media no se ve dificultado por el accig-
namiento de las v4lvulas de retorno.

Puede suponerse ahora que el mecanismo de alineaﬂ
miento pende de una grda y lleva una carga en ek centro de
gravedad, de la cual estd a la izquierda del punto de sus-
200 pensién representado. Al izar la totalidad, es decir, la
viga principal y la carga, girard en el plano vertical ha-
cia la izquierda y el muelle 26 de la parte superior serd

comprimido por el brazo 24b. Poco despuds, debido al efec-

t0 retardado de las resistencias 29 de la corredera hidrdu~

205 lica reguladora, tiene lugar una conexién entre el ciline-

i
!
|

dro motor 10 ybel lado izquierdo del cilindro 9. Debido al

1
1

. peso de la carga, el cilindro 10 del motor puede sélamente
 disponer la realizacién de trabajo mediante el cual se ex-
. tiende el muelle 18.

- 210 ; Mediante el cilindro 9,0 bien el cuerpo a izar sei

mueve hacia la derecha o el mecanismo de alinesmiento ge

mueve hacia la izquierda hasta que 4ste, con el cuerpo sus
pendido, halle la posiciém horizontal mediante la cual el

bastidor 21 pasa nuevamente a la posicién certical y la co-

t

215 rredera 28 es entonces llevada redpidamente por el brazo

24 a su posicidn media otra vez.

El movimiento oscilante del conjunto que se produ-

" ce entonces, ya no abre la corredera a causa del acciona--
miento del sistema de retardo 29, a menos gue este movi-

220 miento oscilante no tenga lugar alrededor de la l1lfnea ver-.

tical en el mecanismo de alineacién. En este caso la corre-

|
dera se abrird mds durante un corto tiempo.

Mientras tanto, el punto de susocensién 8 se ha
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. tes 35 y 35 en ek bastidor 3, y tembién contra los salien-

' alcance una posicién ain mds inclinada.

dad de la carga para proporcionar ls energfa utilizada p0ﬂ

el cilindro 10 del motor y para cargar el muslle 18 que ag-

tda como acumulador de energfa. Si el cuerpo elevado se hg-

ce descender ahora y se quita el mecanismo alineador, déstd
se inclinard hacia ls derecha momentdneamente como conse-

cuericia de que su centro de gravedad se halla shora a la

derecha del punto de suspensidén. Mediante este procedimien-

to se comprime el muelle més bajo 26.

Tras cierto tiempo, la corredera produce una Eo-

nexién entre el cilindro del motor 10 y el lado derecho del

cilindro 9 que hace retornar los troles 2a y 2b a su posi-
cién media el accionar el muelle 18 que actda como acumu-
lador de energia.

Tan pronto como Se alcanza esta posicién media
neutral, la corredera 31 se abre mediante la leva 32 sobre
el bastidor 7 con lo cual el cilindro del motor 10 marcha
en vacfo, el muelle 18 se relaja y no se produce mayor des
plazamiento del bastidor 7 por lo que ahora el mecanismo
de alineacién vacfo vuelve a su posicidén media neutra.

Bl retorno a dicha posicién puede realizarse por

un muelle 33 tensado por las placas 34 contra los salien-

tes 37-38 unidos a la viga principal 1.
Sinel bastidor 7 abandona su apoyo medio, el mue-

1le 33 se expande. Se dispone un mecanismo de seguridad mej

diante los interruptores %9, el cual, en la suspensién obl

' cua del mecanismo de alineacién cargado, impide que éste

En la fig. 2 se muestra una realizacién hidréduli-
ca de la invencién. Esta es mdés simple que la antes descri:

ta, aungue a costa de la altura de elevaciédén, lo cual en

ciertos casos no importa. También aquf disponemos de la ViT
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ga principal 1 formada por dos viguetas en perfil de "U"
vueltes una hacia otra, en donde se conducen los trolss

2. El cable 3 permite que ambos troles equidisten desde

260 el centro del mecanismo de alineamiento y que se ajusten
s8élos automdticamente a una distancia igual a la de los
puntos de suspensidén de la carga a izar, de manera que

précticamente no se ejercen momentos o fuerzas transversa-

les sobre la misma. Bl ajuste automdtico del centro de grg-
265 f vedad tiene lugar mediante los cilindros 4 y 5; el gancho
de la grda estd suspensido en un orificio 6 de la pieza dg
suspensién 7 que gira alrededor de un husillo 8 y al mismg

tiempo conecta giratoriamente los extremos de las varillag

de los cilindros 4 y 5 entre si. Por este medio se producq
270 una presidén entre los espacios 9 y 10. El dngulo incluye ;
la pieza de suspensién 9 con relacién a la vertical con 14
viga principal del mecanismo de alineamiento, transmitién-
dose mediante una pieza intermediall,al brazo 12, el cual
gira alrededor de un husilio 53 situado en la viga princi-
275 pal.

E1l brazo 12 gira solamente una distancia limita-

da entre los topes 1l4. El extremo del brazo 15 estd conec-

tado a una corredera reguladora hidrdulica 16 que respondJ
a las desviaciones de la posicién central del brazo 12, es
280 decir, a las deflexiones de la pieza de suspensién 17 de
la posicidén vertical con relacién a la viga principal del
| mecanismo de alineacién.

El modo de funcionamiento de la corredera regula-
dora 16 se muestra esquemdticamente en el dibujo auxiliar
285 en la parte inferior derecha y es como 8l de la corredera
descrita anteriormente, en donde la corredera reguladora
se mueve de su posicién media por la accién de retardo y

vuelve al mismo punto sin retardo alguno.
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290 izquierda del punto de suspensidén, entonces el mecanismo
de alineamiwnto gira hacia la izquierda, con lo cual el
brazo 12 gira a la derecha con relacién at érgano de ali-
neamiento y su extremo 15 mueve la corredera reguladora
16 mediante accién retardada, hacia abajo. Como consecuen-

295 cia, el espacio 10 del cilindro 5 entra primero lentamen-

: te en conexidén con el depdbsito, con lo que el husillo de

| suspensién 8 se desplaza hacia dentro con relacién a la vi-
ga principal, alrededor del pivote 17 del cilindro 4; me=-
diante ésto se desplaza dicho husillo hacia la izquierda

300 ; de la viga principal, verticalmente ademds. Con ésto, el

punto de suspensibén y el centro de gravedad de la carga y

la viga principal se separan obteniendo la energia necesa-

ria para llevar la carga y el érgano de alineamiento a la '

posicién horizontal.

305 ’ Cuando la misma se alcanza, es decir, qus la pie~

za de suspensidén 7 es vertical respecto a la viga princi- :

pal, 8l brazo 12 estd también en posicién media. Como con-i
i

secuencia, la corredera de regulacidén 16 va rdpidamente a

su posicidn media neutral y ya no es posible el paso de pr

310 sién media desde el espacio 10 al interior del depésito. L

corredera reguladora 16 se separa de su posicién media neu
tral con la accién de retardo de manera que audn cuando el
mecanismo se alineacidén oscile aiin un poco y hacia atrés,
nd se produce ningin movimiento desde los cilindros.

315 Si la totalidad del conjunto oscila demasiado le-

jos, el brazo 12 sufre una deflexién hacia abajo; después
la corredera reguladora 16 reacciona, con lo cual entrega

cierta presién desde el espacio 9. Sin embargo, ésto sudede

lentamente ya qie el recorrido que ha de tomarse ahora hasth

320  alcangar la posicidén media se produce lentamente. Con el

| £in de ponersde,asimismo en equilibrio, el husillo 8 se mue{




tanto, puede producirse un desplazamiento méximo del cen-

tro de gravedada través del recorrido BC.
325 Las posibilidades de montaje de esta construccidn

son excelentes; ello se emplica en las figs.2a y 2b. Los

puntos 17 y 18 corresponden a los propios puntos de giro

de los cilindros 4 y 5. Los puntos A, C, D de la fig. 2a

corresponden a los mismos de la fig.2. Los puntos E y F

330 se levantan cuando se extienden los cilindros 4 Yy 5. Supon

R

gamos que esta extensidén es tal gque el punto F puede ser
alcanzado por el punto giratorio 8 de la fig.2. El segmen-—
: to to circular AC estd cubierto cuando el centro de gra-
; vedad estd situadoun poco a la izquierda del punto 18 (Z1)L
335 l'si despuds de ésto el centro de gravedad se restituye un
poco hacia la derecha del punto 17 (23) el segmento circu-

lar CDE queda cubierto por el punto de suspensién 8. Des-

pués de descargar el mecanismo de alineamiento, el segmednt
EF (centro de gravedad Z2) estd cubierto, suponiéndose que%
340 los muelles 19 son déhiles, de manera que el mecanismo tor;
na a su posicidn inicial tras colocar la carga en el suelo%

La perpendicular a las trayectorias relativas del:
punto de suspensién 8 nunca coincide con el centro de gra-
vedad, por lo que el montaje es posible en todos los casos}
345 Supongamos que ha de alcanzarse el mismo punto F mediante

el dispositivo de alineamiento de la fig. I; la trayectorij

=

relativa del punto de suspensidén 8 se representa entonces

con AC'D'E'F' de la fig.2b, formandose por lineas rectas.
|
- Supongamos que el centro de gravedad del mecanismo y la car-

350 - ; ga estdn en el punto 21, cerca de 18. Si en tal caso el me+

canismo de alineamiento pende libremente, la vertical pasa

por los puntos A y Z1; mientras que si Z1 estd a la dere-
|

cha de la perpendicular en la trayectoria AC' no es posiblé

realizar ningdn ajuste en el mecanismo. Las mismas dificull




355 tades pueden ocurrir despuds de desplazarse el centro f;}
gravedad a los puntos 23 y Z2.

Después de liberar le carga, el dispositivo de
alineacién debe retornar a su posicién inicial. Por tanto
la energfia necesaria se toma de la energfa acumulada, dadg
360 en el caso presente por los muelles 19. Estos se cargan cdn
la energfa que se obtiene mediante el desplazamiento ver-
tical del punto de suspensién y del centro de gravedad reg-
pecto uno a otro, al izar la carga.Mediante }Jos cables o
cadenas 20 que giran sobre las poleas 21 colocadas una jur-
365 to a otra con el husillo 8, los muelles 19 ejercen su efed-

to. Al volver el mecanismo de alineacidén a su posicién inﬂ-

cial, los pistones se despresionan de nuevo totalmente en

los cilindros 4 y 5 siendo ello posible porque la aspira--

cién del medio de presidén en los espacios 9 y 10, por re-
370 . tornar las vdlvulas 22, puede tener lugar libremente en
tanto que los espacios 9a u 1l0a estén continuamente en co-

nexién abierta con el depésito.

)

% Bl érgano sensor que influye en el medio de con-}
' trol trabaja de acuerdo con la realizacidén descrita al '
375 . efecto para la direccién del cable de izado. Desde luego,
éste no pende siempre verticalmente. Sobre esta base es pg-
sible también derivar la linea vertical de un péndulo en

el aparato de alineacién.

! Esto se comprende mejor estudiando la fig.2. i
380 Supongamos que se eliminan las piezas 11 y que ;
el brazo 12 se fija verticalmente, girado 902 y tiene un
peso unido a su extremo libre, por ejemplo a la derecha
i del pivote 15; supongamos también que la corredsra regula+
dora 16 estd girada 902. E1 mecanismo de alineamiento midl
385 entonces su posicién horizontal de la posicién vertical

del péndulo con relacién a la viga principal.
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Es posible otra realizacidn en la que se selec-;ﬂ
cionan los muelles 19 mds flojos de manera que el Srgano
de alineamiento no se contraiga por si, sino gque va prime-
ramente a su posicién media en donde pende descargando en
el cable de izado.

La contraccién tiene lugar primero cuando estéd
colocado abajo. Puesto que la fuerte tensién de los mue--
lles 19 puede influenciar la disponibilidad de los cilin-
dros 4 y 5 puede ser necesario descargar este medio si hany
de izarse cargas relativamente ligeras.

Cuando una carga suspendida del mecanismo automé-+
tico de alineamiento se muestra influenciada por fuerzas
externas, por ejemplo cuando se acopla un elemento de cong-
truccién que pende del mecanismo, éste reaccionaréd corres+
pondientemente cuando se zjusta a ef{ mismo. Sobre esta bay
ge puede ser necesario fijar los medios de control en su
posicién media, de manera que no exista posibilidad de
ajuste. Cuando hayan de izarse cargas cuya excentricidad
de la situacién del centro de gravedad sea mayor que la
excentricidad a que puede ajustarse el mecanismo, también
puede ajustarse excéntricamente por s{ mismo, por lo que

es posible lograr un margen de ajuste doble en un lado.

En los mecanismos descritos ésto puede realizar-:
se de manera que el mecanismo se desplace a lo largo de l%
viga principal mediante la excentricidad de ajuste o se 5
desplace al punto medio comin de los troles. En los meca-
nismos descritos, desde luego, los muelles deben hacerse

claramente flojos porque entonces el mecanismo vacio debe!

cbmpensarse por s{ sélo o deben estar constituidos de maner

ra que su situacién inicial esté excéntricamente por encij
ma del centro de gravedad del mecanismo de alineamiento

abierto.
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Las vigas principales descritas en las figs. 1
¥ 2 dotadas de un mecanismo automdtico de alineamiento son
adecuadas para transportar elementos de construccién, en-
tarimados de hormigdén o cargas plenas similares que no se
mantengan en equilibrio. Con otras cargas puede suceder
que no se precise en su totalidad la viga principal con
los troles; entonces bastarfa con disponer de cdncamos o
ganchos bajo los pivotes 17 y 18 de la fig.2 de los que
puede suspenderse la carga.

La fig. 3 muestra una realizacién del invento en
la que se dispone de un punto de suspensién 1 en la parte
superior de los dos cilindros 2 y 3 que estdn acoplados
conjuntamente en 4 y 5. Los cilindros 2 y 3 estdn montados
para tener mob¥imiento vertical en un soporte 6, que pivotg
en 7 sobre una vigueta 8 sostenida en sus extremos median-
te los ejes 9 por los troles 10, los cuales se mueven a 1o
largo de la viga principal 1ll. |

Acoplada a los extremos de las varillas a pistdn
12 y 13 hay una cadena 14 la cual pasa sobre una rueda de
cadena 15 fija al eje 16, girando en el extremo inferior
del soporte 6. Un par de ruedas de cadeha 17 (dos para ob-
tener cierta simetrfa) estdn fijamente aseguradas a los
extremos del eje 16, que mueve todo el mecanismo mediante
la cadena 14 y los cilindros 2 y 3. Las cadenas 18 pasan
sobre las ruedas 17 y sobre las 19 y 20 montadas giratorigs
sobre el eje o ejes 9 hasta los puntos de conexidén 8l y
22 en la viga principal 11.

Debido al peso del aparato de alineamiento y cual-
quier cargap se genera presién bajo los pistones en los ci-

lindros 2 y 3 cuando se utikiza el aparato. Si se evacia

1fquido hidrdulico del cilindro 2, el extremo del védsta- |
go o barra 12 del pistén se mueve hacia abajo mientras eli

vdstago 13 del pistén queda fijo. Por tanto, el eje 16 se !

|
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| pensidén 1 seguird la linea AC.Cuahdo se evacta el cilindro

como contrapeso. El punto 22 ha de desplazarse, entonces,

: a la derecha.

ajustar la carga. Esto permite que el mecanismo pueda user{

-16-

de la punta del vdstago del pistén 12, como hace el meca-;
nismo de alineamiento moviso por el mismo. Por ello la ru%-
da 15 en su eje 16 gira hacia la izquierda por la cadena
14 igual gue harédn las ruedas 17 de dicho eje, con el re-
sultado de que el soporte 6 y los troles 10 se mueven ha-
cia la izquierda con relacién a la viga principal 11 has-
ta que son det-nidos por 21.

El punto de suspensién 1 cubre asi la distaneia
AB con relacién a la viga principal 11.

Si se evacia el otro cilindro 3 el punto de sus-

3 después de gque 8l 2 lo ha hecho, el recorrido relativo

BD (Fig.3d) va segudi por el punto de suspensién 1; dupli-

cada la longitud de los cilindros, dicho punto pueds mover}

i 8@ en el plano ACHEFEB y seguir los recorridos AC y CF. !

Esto puede ser necesario si se suspende una carga
en la cadena 1llg de la fig.3a. Con una excentricidad tan |
grande del centro de gravedad, ambos miembros de suspen-- i
sién toman posiciones en un lado de la posicién media,en
donde pueden sacarse totalmente. Si se amplea un acumula=-

dor de energfa flojo, la lfnea CF estd cubierta despuds de

Se para mover una carga que penda sobre un cable de grida

horizontalmente en un espacio cubierto usando el mevanismo

En la fig. 3b se ve un ejemplo del funcionamiento
del aparato. Los cilindros 2 y 3 pueden vaRiarse mediante
las védlvulas reductiras de presidn 23-24; la velocidad de
evacuacibén se regula mediante las resistenxias 25 Yy 26y
es indeoendiente del peso de la carga. La evacuacidn se '

controla por las vdlvulas 27-28 que se mantienen normalmend
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las bielas 31-32 debido a los niveles de liquido 33 y 34

en los depésitos dobles 35-36. Las vélvulas se abren cuan<

do los niveles de liquido se reduzcan a 37-38,

Supongamos ahora gue el centro de gravedad del
aparato y la carga estd a la derecha del punto de suspen-
sién en el cable de la grda de manera que el érgano de ali
neamiento gire a la derecha. E1l liquido enrn el tubo grande
39 circula hacia la derecha y por ello el nivel 34 ascien-
de y la védlvula 28 permanece cerrada; estando la vidlvula
40 hacia la derecha, el liguido, en el tubo pequefio 398,
se mueve también hacia la derecha, aunque mds lentamente,
siendo controlable su velocidad por la resistencia 41.Por

ello el nivel 33 desciende lentamente. Cuando se alcance

el hivel 37 se abre la vdlvula 37 y el cilindro 3 se va-

cfa causando un desplazamiento del punto de suspensidén a

la derecha y girando el mecanismo alinsadoe a la izquier- ,

da. Cuando éste alcance posicién horizontal, el 1lfquido
procedente del buen tubo 39 fluye rdpidamente en el depd-
sito 35, se restaura el nivel 33 y la vdlvula 27 se cierra
de repente. Si el centro de gravedad del mecanismo y una
carga estdn a la izquierda del punto de suspensién, suce-

derd lo mismo, pero en sentido inverso. De esta manera se

" obtiene la regulacién deseada de "abierto lentamente y ce-

rrado rédpidamente", como en la anterior realizacidn, uti-
lizando un nivel de ligquido como medio de control.

Una ventaja de esta realizacién es que por la lon
gitud relativamente grande de la vigs principal, zidn con
una pequefia derivacién del mecanismo de la horizontal, se
obtiene una positiva fuerza controladora y que el peso
muerto del medio controlador, es pequefio, en tanto que si
gse utiliza un péndulo, ha de ser de peso relativamente

grande y combinado con medios de control sensibles a peque
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Wk, S
flas fuerzas de control con la conseduencia de una cons PR
{ trucciédn pesada y siempre costosa.

520 El 1lfquido hidrdulico se evacda por los compar-

.‘
timentos superiores de los depdsitos 35 - 36 para alinentar

los cilindros 2 y 3.

Los compartimentos superiores de los depdsitos
35 y 36 estdn separados por los compartimentos inferiores

525 de los mismos por tubos verticales 42 y 43 de manera que

el liquido en dichos compartimentos supriores no pueda en-

trar en contacto con el de los inferiores aunque exista

‘ conexién abierta a través de dichos tubos entre los com-
partimentos superiores e inferiores. Un tubo de gas 44 co-
530 . necta los compartimentos superiores de ambos depdsitos;

con la presién del gas en dichos depdsitos, servirdn como

acumulador de energia para llevar el mecanismo de alinea-i
i miento nuevamente a la posicién media tras haber colocadoi
: en el suelo una carga, mediante las vdlvulas direccionale#
535 : 45 y 26, E1 posicionado se efectia mediante los tipes ex-;
i tremos 47. i
La viga principal 11 pivota sobre 7; si se incli=
na demasiado, es decir, mgs que las linaas AB y AC de 1la
fig.2a, la viga se coloca en posicién deslizable hacia ab%-
540 jo, en cuyo caso el mecanismo queda en posicidén inestable !
Y no puede recuperarse de por si, ya que la excentricidad

aumenta en lugar de disminuir. Para impedir esta situacidn

peligrosa, se provéen los topes 6a y 6b sobre el soporte, .

los cuales estédn adaptados, cuando la inclinacidn es exce

545 va, para entrar en contacto con las levas 1lla y 11lb de 1lsg

viga principal 11 y bloquear el sistema de manera gque no
se deslice hacia abajo.

Otro medio de seguridaed se forma mediante un ho-
rizonte artificial 48 en que la bola 49 sirve como incli-

550 . nacién visual de la del mecanismo, de manera que el opera-
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- sea controlado por la propia carga o afiadidndole una adi-
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rio de la gria determine la inclinacién del dispositivo |

aunque éste se mire verticalmente desde la parte superior
de la grda. Haciendo ésto se evitan muchos problemas; es-
ta medida de seguridad es apropiada para otra realizacién

del dérgano de alineacidén segin la invencidn.

[
[}

Es conveniente tomar otras medidas de seguridad
para combatir influencias indeseables, tales como la fuér{
za del viento, fuerzas de gufa de la carga, etc.; estas me~
didas pueden consistir en bloquear los medios de control
limitando su accién, por ejemplo de manera que el mecanis-
mo se ajuste solamente a derecha o a izquierda o solamente
cuando el operario lo desée; la fig. 3b muestra un e jemplo
de ésto, en donde la vdlvula 40 bloquea manualmente el me-
dio controlador; tirando de una de las cadenas 40a se dis-
pone el mecanismo de alineacién para ajustarse en una di-

reccién si em eparato compensador se lo permite. En casos

la disposicidn puede ser tal que el mecanismo de seguridad

cional.

El mecanismo alineador segin la fig. 3 se forma
conectando el soporte 6 a la viga 1l por ejemplo con coji-
netes o puntos de apoyo de los pivotes 7 a la viga princi-
pal. En tal caso, el movimiento del punto de suspensidn 1
con relacién a los troles llc se forma segin la fig.l.

Puede disponerse una realizacién sencilla del ér-

gano de alineacidén si la excentricidad del punto de grave-
dad de la carga se hace siempre a un lado del punto de sus-
pensién; as{, en lugar de usar un par de medios de expan-
sién suspendidos, tal como los cilindros 2 y 3 (fig.3) se
utikiza sélo un cilindro en combinecién con un fuerte acu-
mulador de energia. En la fig. 3 se muestra un médio de
control que se basa, para su funcionamiento, en un nivel

de liquido; 48 es un tuvo curvo suspendido en 49 ¥y que gi-
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ra a su alrededor; 50 es una vdlvula @e control similar a
585 las vdlvulas de control antes descritas. Con sélo una pe-
quefia inclinacién del 8rganoc de alineamientd, el lfguido
ejerce en el tubo una fuerza de control relstivamente gray

de en la vdlvula 50 debido a que el tubo estd curvado alrd-

! dedor de 49 y tiene tanto lfguido que llena un lado del ty-
590 | bo con sélo una pequefia inclinacién 51; con ello se evitan
, ondulaciones indeseadas; pueden instalarse resistencias e@
el tubo, si conviniere. El mismo efecto se obtiene utili-
zando bolas que giren en el tubo y si éste contiene tame-

bién 1fquido, la operacidn se intensifica y elbmovimiento

595 se amortigua.

Finalmente. s8lo resta sefialar que en la presen-

te invencién caben cuantas variantes de realizacién sean

. posibles sin que se altere su esencia.

————— =%

600 NOTA - Descrito suficientemente lo que antecede sbélo resta

gefialar que lo que se declara propio y nuevo del solicitan

te es lo contenido en las siguientes:
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REIVINDICACIONES

1 - Perfeccionamientos en los dérganos de fijacidy

de cables de grda y mdquinas elevadoras, especialmente pa+

ra cargas en lasque el peso de gravedad no coincida con el

centro de ka pieza, para alineamiento horizontal de ésta,
con un centro de gravedad exéntrico, caracterizados porgqug
en el punto de suspensién del érgano d e alineamiento del
cable de la grda se ejerce una fuerza elevadora, mediante
la cual, la carga suspendida del mismo, se iza total o par
cialmente y despuéds de determinarse el sentido de giro del
drgano elevador alineador, que gira como consecuencia de
una carga desigual, mediante un desplazamiento vertical
del gancho de la grda, gque tiene lugar con relacién al me-
canismo alineador o punto de suspensién de la carga, con
relacidén al centro de gravedad de la misma en el plano vex
tical de la carga suspendida, se ejerce un momsnto torsioﬂ
nal que acciona contra el movimiento de giro, hasta que
el mecanismo alineador penda horizontalmente, con lo que
por un lado se consigue la energia necesaria para girar eﬂ
aparato alineador cargado, y por otro ladogse almacena
energia para hacer volver el 6rgano alineador descargado
a su posicién inicial, tras haber colocado la carga en su
lugar deseado.

2 - Perfeccionamientos, segin reivindicacidén 12

caracterizados porque el mencionado desplazamiento relati1

vo del punto de suspensién del mecanismo, es controlado

por uno de los dos Organos de ajuste conectados a los me-

dios de suspensidn existentes entre el mecanismo y el gan{

cho de la grda, de acuerdo con el sentido de giro de diho,

mecanismo. ?
3 - Perfeccionamientos, seBdn reivindicacién 2

caracterizados porque la determinacién del sentido de giro
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pendientemente de la carga, y medios sensores que, inclu-
so con una pequefia desviacidén del mecanismo horizontal,
ejercen una fuerzas de control relativamente grsande sobre
los medios de gobierno para accionar uno u otro de los ci-
tados Srganos de ajuste, a fin de llevar nuevamente dicho
mecanismo a su posicién horizontal; y en donde dichos me-
dios de control reaccionan lentamente al movimiento de la
carga para alejarse de la horizontal, pero reaccionan ré-
pidamente para cualquier movimiento del mecanismo hacia 1lg

posicién horizontal.

1
4

4 - Perfeccionamientos, segin reivindicaciones 2
y 3 caracterizados porque, mediante elementos de tope, se

impide que la carga y el érgano que la porta, adopten una

inclinacién inestable respecto a la horizontal. }

5 - Perfeccionamientos, segin reivindicaciones de
8 4 4 caracterizados por el hecho de que cdémo medida de '
seguridad, se ajustan dichos medios de control para comba%
tir influencias exteriores, tales como la accién del vien4
to, fuerzas de la gufa de carga u otras similares. :

6 - Perfeccionamientos, segin reivindicaciones dJ
2 a 5 caracterizados porque la perpendicular sobre las trs
yectorias relativas del punto de suspensién respecto al me
canismo de alineacidn, no coincid nunca con el centro de
gravedad del 4rgano de alineamiento, con o sin carga.

7 - Perfeccionamientos, segln reivindicaciones

de 2 a 6 caracterizados porque los miembros de ajuste pu¢q

den extraerse totalmente, en la posicién neutra o de repod

so del aparato.

8 « Perfeccionamientos, segin reivindicaciones
precedentes, caracterizado por proveerse un mecanismo parg
alinear cargas que tienen un centro de gravedad excéntricd

o desplazado del cehtro dimensional de la carga, compren-




R
i diendo dicho mecanismo una pieza de suspensién mediant;fﬁi
la cual la carga se acopla al cable de izado de la grda o
similar; medios de suspensidén mediante los que se iza la
670 i carga, siendo dicho miembro de suspensién y el efecto ds
ésta, desplazables al ser sometidos a una cargas vertical

con el fin de proporcionar energla; medios sentitivos a 1a

| deflexién del mecanismo a la horizontal, debido a la accid
de la carga desigual del mismo cuando se iza una carga co
675 mo la antes citada; medios de accionamiento movidos por lo

érganos sensores, y adaptados para desplazar a los medios

de suspensién com relacién a s{ mismos, o viceversa, utili
zando la energfa con el fin de hacer volver el mecanismo

a la posicién horizontal y alinear debidemente la carga;

680 y prover medios para almacenar parte de dicha energia y |

para volver el mecanismo a su posicidén original utilizan- :
E do la citada energf{a almavenada, cuando se desprenda la E
! carga de la grda. !

! 9 - Perfeccionamientos, segiin reivindicacién 8

685 . caracterizados porque el desplazamiento del punto de sus-:
i pensién del mecanismo es efectuado por medios actuantes ei
. dos direcciones, como un motor, cuya ehergfa es originada;
i en una direccidén en el desplazamiento vertical del punto
de suspensién del aparato con relacién al centro de grave-
690 | dad del mismo y de la carga; y en la otra direccién por
la energfa almacenada en la posicidén de carga del mecanismo.
10 - Perfeccionamientos, segln reivindicaciones
. 8 y 9 caracterizados porque los medios sensores tienen un

medio retardador asociado a los mismos, mediante el cual

695 son accionados solamente por dicho medio smnsor en respues-
| ta a la deflexién del mecanismo, despuds de un tiempo su-f
ficientemente retardado. {

11 - Perfeccionamientos, segin reivindicacionew

de 8 a 10 caracterizados porgque el miembro de suspensién
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. comprende un par de troles, uno a cada lado, movibles en l
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‘40 son movidos hidrdulicemsnte.

. anteriores y especialmente la 14, caracterizados porque los

- hacen posible que los antes citados medios de retardo rea-
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comprende medios en el lado inferior del aparatd, adaﬁta-
dos para ser utilizados como un gancho de grda; y medios
de guia en la parte superior del mismo para el izado del
cable a que se acopla dicho gancho.

12 - Perfeccionamientos, segin reivindicaciones

las gufas del mecanismo. |
13 - Perfeccionamientos, segun reivindicacién 12

caracterizados porque dichos troles son desplazables uno

respecto a otro, en forma angular, con un punto comin, y

en forma ajustable.

14 - Perfeccionamientos, segin reivindicaciones
i

de 8 a 13 caracterizados porque dichos medios de acionamiep-
’ ]

15 - Perfeccionamientos, segin reivindicaciones

citados medios sensores comprenden una palanca adaptada pa;

ra el accionamiento de unas vdlvulas de acuerdo con el sen

tido de la deflexidn del mecanismo desde la posicién hori-
zontal, gobernando as{ dicho mecanismo de accionamiento,
con independencia, preferiblemente, del peso de la carga.
16 - Perfeccionamientos, segin reivindicacién 15 i
caracterizados porque dicha palanca se adapta para accio--

nar las mencionadas valvulas mediante muelle o muelles que

'licen su funcién con independencia del peso de la carga.

17 - Perfeccionamientos, segin reivindicaciones
de 13 a 16 caracterizados porque dichos medios de suspen-
sidén estdn montados sobre un béstidor de estructura mévil

con relacidén al mecanismo, y en el que dichos medios de acs

cionamiento comprenden un cilindro con un pistén desliza-




735

. T40

745

750

2]

755

760

. ————t

B T+

mover a éste, y un motor hidrdulico que se adapta cuando

de acciona, para hacer pasar el flufdo a dicho cilindro
de un lado a otro del mencionado pistén, segin el sentido|o
direccién de la deflexién del mecanismo respecto a la hori-

zontal.

18 - Perfeccionamientos, segun reivindicaciones
de 13 a 17 caracterizados porque dichos medios de acciona-
miento comprenden un par de cilindros hidrdulicos cuyos
pistones sostienen al miembro de suspensién con relacién
a los mediog del mismo, siendo tal la disposicidn que cuan-
do se iza una carga como la antes citada, uno u otro de dil~
chos pistones es accionado por los medios sensores de con-
formidad con el sentido de la deflexidén, para mover el

miembro de suspensidén y de esta manera hacer volver el me-

canismo a la horizontsl y alinear su carga. (

19 - Perfeccionamientos, segin reiwindicaciones ;
de 8 a 18 caracterizados porque dichos medios de almacena—;
miento de energfa comprende uno o mds muelles y un acumula}
dor neumdtico o hidrdulico. :

20 - Perfeccionamientos, segin reivindicaciones
de 9 a 19 caracterizados porque dichos medios de almace-
namiento comprenden un acumulador de energfa, sencillo o
compuesto.

21 - Perfeccionamientos, segin reivindicaciones
de 8 a 20 caracterizados porque dichos medios de almacena-~
miento de energia, son lo suficientemente fuertes para monsr

|
tar el mecanismo después de su descarga, pendiendo sobre

la grda; y lo necesariamente débiles para llevar el meca-=-

- . . |
nismo a la posicidén media tras dejar la carga en el suelo.!

i
22 - Perfeccionamientos, segin reivindicaciones
. . . .
de 8 a 21 caracterizados por disponerse de medios pars fi-|
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situar al mecanismo en una posicidy conveniente.

23 - Perfeccionamientos, gegin reivindicacién 8
caracterizados porque dicho medio de accionamiento compren-
de dos drganos de ajuste conectados el medio de suspensiéd
Yy en el due dicho miembro de suspensién se adapta pars
trabajar independientemente de la carga s, incluso, con
una pequefla orientacidén del d4rgano hacia la horizontal, pd-
ra ejercer una fuerza controladora relativamente intensa
sobre los medios de control, para actuar uno u otro de los
mecanismos de ajuste, segln el sentido de giro que se 46,
con respecto a la horizontal, para llevar el mecanismo de

nuevo a dicha posicidn; siendo estos medios de control ta-

les que reaccionan lentamente para el movimiento del me- |
canismo, para alejarse de la horizontak, pero actdan rédpi-
t

damente para el movimiento que tiende a aproximarlo a di-4
cha posicién horizontal. %

24 - Perfeccionamientos, segin reivindicaciones
anteriores y especialmente la 23, caracterizadog porque !
los medios sensores comprenden uno o méds niveles de liquié
do ¥y los medios de control comprenden aparatos hidréulicog
accionables mediante un cambio en uno o mds de dichos ni-
veles de liguido.

25 - Perfeccionamientos, segin reivindicaciones
23 y 24 caracterizados porque como medida de seguridad, di-

cho control es ajustable para combatir influencias exterig-

res, tales como fuerzas debidas al viento, fuerzas de la
i

gria sobre la carga u otras similares, y para dejar inacti-
vo al aparato. !

26 - Perfeccionamientos, segin reivindicaciones
|
23, 24 y 25 caracterizados por disponerse de medios para

limitar la inclinacién angular del mecanismo con relaciéné
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. tro dimensional de 1l mismas.
. CABLES DE GRUA Y MAQUINAS ELEVADORAS.

" de veintisiete hojas foliadas y escritas por una caras,con
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2
a la horizontal a fin de impedir qus el mecanismo tome uns
posicidén inestable.

27 = Perfeccionamientos, segin reivindicaciones
anteriores, caracterizados porque se disponen medios para
indicar visualmente la posicidén del mecanismo y de la car
ga con respecto a la horizontal.

28 -~ Perfeccionamientos, segin reivindicacién 27
caracterizados porque este indicador visusl comprende un

rodillo, bola o medioc similar, libre para rodar en unas

gufas adeuuadas, y dispuesto de tal manera que sea visible

" para el operario de la grda, cualquiera que sea su posicidh.

29 - Perfeccionamientos, segin reivindicaciones

de 1 a 28 caracterizado por estar destinado a la alineacidh

!
30 - PERFECCIONAMIENTOS EN ORGANOS DE FIJACION DE

Todo segin se describe en esta memoria que consta

ochocientas catorce lineas y planos anexos.

e A ———— S — i o

Madrid 24 septiembre 1966
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