
M E M O R I A  DE  S O R  I P I  I V A  

que se acompaña a la  so lic itu d  de 

UNA PATENTE DE INVENCIÓN

a favor de*Don Enrique PAGES Laboria, de nacionalidad espa­
ño la, re s id en te  en FIGUERAS (Gerona), c /  Balmes num. 7,

por

"PERFECCIONAMIENTOS EN BRAZOS CARGADORES AUTOMATICOS".

La presente invención se r e f ie r e  a c ie rto s  perfec 
cionamientos in troducidos en lo s  brazos cargadores para la
elevación totalm ente automatizada de productos. . -..........

Mediante lo s  perfeccionam ientos de la  invención,
5 se consigue una actuación de carga por p a rte  del brazo meca 

nico en e l  momento en que ex is te  una masa de una magnitud 
predeterminada depositada sobre la  plataform a o pala  de t r a  
bajo . Lo a n te r io r  se consigue por e l elem ental desplazamien­
to  del brazo bajo la  s o lic ita c ió n  de la  masa depositada que 

10 vence la  acción expansiva de un re so rte  ta rado , en cuyo mo­
mento se acciona de manera autom ática la  válvula de d i s t r i ­
bución de flu id o  presionado que a l  ac tu a r en un c ilin d ro  de



tra b a jo  adecuado, transform a su potencia en un impulso del 
vastago, adecuado para la  elevación del brazo, y por lo  
tan to  de la  carga comportada, b asta  e l n iv e l deseado donde 
asimismo, de manera autom ática y por in tervención  de un sis_ 
tema de palancas de t i r o ,  se in v ie r te  la  posic ión  de l a  val 
vula de sum inistro de f lu id o , de manera que e l  c ilin d ro  
vuelve a ocupar la  posic ión  i n i c i a l .  Esta fase  de la  opera­
ción, se r e a l iz a  por e l cimple peso del propio brazo, ya 
que e l  c ilin d ro  de tra b a jo  es de simple e fec to  y solamente 
dispone de un amortiguador de caída regulada proporcionado 
a la  masa en movimiento a s í  como a la  velocidad déseada en 
e l  ritm o de carga.

Al recuperar e l  brazo de carga la  posic ión  in i c i a l  
de reposo, queda d ispuesto  para l a  recepción  de una nueva 
mercancía, en cuyo in s ta n te  vuelve a r e a l iz a r  e l  c ic lo  de 
elevación. Se comprende fácilm ente la  gran ven ta ja  que su­
pone un mecanismo de carga que, s in  in tervención  alguna por 
p a rte  de op era rio s, r e a l iz a  instantáneam ente l a  elevación 
de lo s  productos con e l  simple impulso que supone e l  peso 
de lo s  mismos y lo  cua l, sobre la s  ap licac iones usuales de 
esto s t ip o s  de brazos, supone la  p o s ib ilid ad  de in te rc a la ­
ción en cadenas continuas para f a c i l i t a r  e l  montaje de nume­
rosas p iezas o simplemente para v a r ia r  e l  n iv e l de transp o r­
t e .

Para la  mejor comprensión de cuanto antecede, se 
acompaBa una hoja de dibujos en lo s  que se rep resen ta  esque­
máticamente l a  invención que a continuación y con re fe re n c ia  
a lo s  mismos, se describe detalladam ente, en su co n s titu c ió n  
y funcionamiento.

En dichos d ibujos:
La f ig u ra  1&, es una v is ta  en alzado l a t e r a l  de
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un brazo de carga rea lizad o  según lo s perfeccionam ientos de 
la  invención.

La f ig u ra  23, es una v is ta  en p lan ta  del mismo
brazo.

La fig u ra  3&, corresponde a un d e ta lle  del meca­
nismo de disparo para e l accionamiento de elevación.

La fig u ra  43, es otro d e ta lle  correspondiente a l  
mecanismo de paro de l a  acción de elevación.

Según queda representado en lo s  d ibujos, e l  meca­
nismo de accionamiento del brazo de carga se constituye en 
un soporte ( l )  unido a un núcleo (2) que mediante pasador 
a x i l  se una a un soporte de acoplamiento (3) con p o s ib i l i ­
dad de g iro  en una angulación aproximada dg un cuadrante de 
c ircu n feren c ia . Del mismo soporte de acoplamiento (3) emer­
gen unas c a r te la s  (4) de apoyo del c ilin d ro  de trab a jo  (5) 
con a r tic u la c ió n  de asien to  en el bulon (6) .  E l embolo de 
trab a jo  de e s te  c il in d ro , señalado como (7 ) , ataca en la  a r ­
ticu la c ió n  (8) sobre e l  soporte de brazo ( l ) ,  de manera que 
en un tra b a jo  de extensión, e l  brazo es suscep tib le  de pasar 
de la  posic ión  ho rizon ta l representada en fig u ras  1& a 3^, 
a la  v e r t ic a l  en elevación de la  f ig u ra  4 -.

E l brazo propiamente dicho, se fofma preferentemen­
te  por launión te lescó p ica  de lo s  tramos tubu lares (9, 10) , 
a l  f in a l  del cual se estab lece  l a  pala o e s tru c tu ra  de carga
(11) y dichos tramos se re lacionan  mutuamente con un pasador
(12) que f a c i l i t a  la  extensión o desmontaje p a rc ia l del brazo 
cuyo desmontaje to ta l  se f a c i l i t a  por la  manera de r e a l iz a r ­
se la  unión del tramo (9) sobre e l soporte ( l )  precisamente 
por enchufe que se mantiene mediante pasador amovible (13); 
de manera que en periodos en que e l  mecanismo queda fuera  de 
uso, e l  espacio ocupado sea mínimo.
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Para lo g ra r  e l  funcionamiento automático d e l brazo 
de carga, e l  soporte ( l )  del mismo dispone de un tope (14) 
enfrentado con la  caja (15) soportada mediante adecuadas car 
te la s  (16) del acoplamiento (3) y en cuya caja ex is te  un vás 
tago (17) de desplazamiento a x i l ,  enfrentado con e l tope (14) 
a la  vez que con e l empujador (18) del d is tr ib u id o r  (19) del 
f lu id o  presionado de alim entación d e l c ilin d ro  de trab a jo  
(5),' de manera que e s te  rec ib e  e l impulso de accionam iento, 
a trav és  del vastago (17), en e l  momento en que desciende e l  
brazo de carga, por debajo de su n iv e l normal, y en e l  cual 
se mantiene por la  acción expansiva del re so r te  (20) alo jado 
en e l  in te r io r  de la  ca ja  (15) y que presiona sobre la  cabe­
za del propio vastago (17), con regulación  de posicionado 
mediante sistem a de tu erca-co n tra tu erca  ( 21) .  l a  detención 
de elevación del brazo de trab a jo  se consigue por e l  co rte  
de f lu id o  presionado, para lo  cual se acciona la  válvula de 
d is tr ib u c ió n  con ex tracc ión  del p iv o te  ( 22) por tra cc ió n  de 
la  b ie la  (23) a r tic u la d a  en la  (24), so lid a rizad a  en g iro  
con e l  núcleo ( 2) y unidas precisam ente sobre la  c o lis a  re c ­
ta  (25) con un desplazamiento de p o s ib i l i t a r  e l  movimiento.
En e s te  momento, comienza e l  descenso d e l brazo por la  simple 
acción de la  gravedad con la  sola am ortiguación p re v is ta  en 
e l  grupo h id ráu lico .

D escrita suficientem ente la  n a tu ra leza  y alcance 
de la  invención, a s í  como la  manera en que la  misma puede se r 
llevada a la  p rá c tic a , se hace constar que en su re a liz a c ió n  
podrán se r v ariab les  lo s  m ate ria le s , formas y dimensiones, y 
en gen era l, cualquier d e ta l le  accesorio  o secundario, siempre 
que e llo  no a l te r e ,  cambie o modifique la  esenc ia lidad  pro­
puesta .

105 Los térm inos en que queda redactada esta  Memoria,
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son. c ie r to s  y f i e l  r e f le jo  del objeto d e sc rito , uebiendose 
tomar en su aspecto mas amplio y nunca en forma l im ita t iv a .

E l inventor se reserva e l derecho de obtención de 
lo s oportunos C ertificad o s de Adición complementarios, por 
aque llas mejoras o perfeccionam ientos que en lo  sucesivo pu­
d iera  aconse jar la  p rá c tic a .

N O T A  :

Da PATEATE DE INVENCIÓN que se s o l ic i ta ,  deberá 
recae r, precisam ente, sobre la s  p a rtic u la rid a d e s  caracte­
r í s t i c a s  de la s  sig u ien tes re iv ind icaciones: 

n   ̂ i s . -  Perfeccionam ientos en brazos cargadores auto­
m áticos, del tip o  que comprenden un brazo acodado en cuya ex - 
tremídad de la  rama ñas la rg a  comportan una pala  o p la ta fo r ­
ma po rta -o b je to  y en la  rama mas co rta , a r tic u la d a  en la  ex­
tremidad en un b astid o r f i j o ,  reciben  e l  impulso de elevación 

120 de la  expansión de un c ilin d ro  h id ráu lico  de traba jo  de sim­
ple efecto  con amortiguación de recuperación, c a r a c t e ­
r i z a d o s  por la  d isposic ión  de una válvula .de-.paso del 
flu id o  presionado accionada por un vastago enfrentado con un 
tope p rev is to  en e l mismo brazo elevador y en la s  inmediacit) 

125 nes de la  in se rc ió n  de la  a r tic u la c ió n  del émbolo del c i l in ­
dro de trab a jo  y cuyo vástago se acciona por medios in d irec ­
to s en e l desplazamiento impuesto a l  brazo por recepción de 
carga en su extremidad.

23 .- Perfeccionam ientos en brazos cargadores au to - 
130 m áticos, según re iv in d icac ió n  a n te r io r , caracterizados porque 

lo s  medios de transm isión del desplazamiento del brazo de ele
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vacien in te rp u esto s en tre  e l mismo y e l  vastago de l a  válvu­
la  de d is tr ib u c ió n  y e l  propio vastago, con fa cu ltad  de des­
plazam iento en e l  mismo sentido y lim itado en desplazamiento 
impuesto por e l  descenso del brazo, mediante re so r te  envol — 
vente de tensión  tarada y alojado en una caja rígidam ente so_ 
portada de la  ménsula de acoplamiento del conjunto y sobre e l 
fondo de cuya ca ja , que queda atravesada por e l  propio vas­
tago in te rc a la d o , apoya un mecanismo de tuerca  y con tra tuerca 
calado en rosca sobre e l  propio vastago a l  objeto de te n s io -  
nar e l re so r te  y posic ion ar e l  punto de reposo de-la  ex tre ­
midad del brazo de elevación.

33 .- Perfeccionam ientos en brazos cargadores au to­
m áticos, según re iv in d icac io n es a n te r io re s , ca rac terizados 
porque e l  núcleo de a r tic u la c ió n  en g iro  del brazo de eleva­
ción a r r a s t r a  en su movimiento una b ie la  r a d ia l  a r tic u la d a  
sobre l a  c o lis a  re c ta  de un t i r a n te  que a su vez se a r t ic u la  
sobre e l propio vastago de accionamiento de la  válvula de pa­
so del f lu id o  presionado, todo e l lo  de manera que en un punto 
correspondiente a la  elevación máxima del brazo, e l  sistem a 
mecánico de b ie la  y t i r a n te  desplaza a l  dicho vástago de la  
válvula de sum inistro desactivando e l  sistem a de elevación 
para p e rm itir  e l  descenso del brazo por su propio peso y fre_ 
nado por l a  acción del amortiguador de re torno  hasta  e l  pun­
to  de contacto con e l  tope de transm isión en cuyo momento 
queda dispuesto  e l  mecanismo para nueva actuación  a la  recen 
ción de una nueva carga.

4 3 Perfeccionam ientos en brazos cargadores au to ­
m áticos, según cualquiera de la s  a n te r io re s  re iv in d icac io n es, 
ca racterizados porque e l  brazo de elevación se forma en a l  
menos dos tramos que se unen telescópicam ente mediante pasa­
d o r-res  que perm iten ind istin tam ente la  separación de los



elementos para la  variación  áe la  a ltu ra  to ta l  y la  separa­
ción de lo s  mismos para e l  almacenamiento y tra n sp o rte .

$ 3 .- Perfeccionam ientos en brazos cargadores au to­
m áticos, según re iv ind icac iones precedentes, caracterizados 
porque e l  prim er tramo del brazo de elevación se une a su so­
porte de basculación por medios que permiten la  f i ja c ió n  y/o 
separación in stan tánea del brazo de elevación del re s to  de 
lo s mecanismos que componen e l  aparato de elevación.

6 3 .- "PER^CCIONAMIENIOS EN BRAZOS CARGADORES AUTO­
MÁTICOS".

Todo según queda expuesto en l a  presente Memoria, 
que consta 'de  s ie te  hojas fo liad a s  y mecanografiadas por una 
sola cara , y dibujos que con la  misma se acompañan.

MADRID, 29 de Noviembre de 1.967.
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