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PERFECCIONAMIENTOS EN INSTALACIONES PARA TRABAJOS SOBRE TEXKE-
KOS PANTANOSOS O ANEGAIOS PCR EL AGUA. L
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La presente invencitn se refiere a perfec~
cionamiehtos en instalacionss para trabajos sobre
terrencs pantanosos 0 anegados por el ggus, qus per-
miten efectuar trabajos zsbre el nivel del agua en

54 " terrenos del tipe antes indicado, =in necesidad de
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tener que efectuar instalaclones costosas y complicadss,
Para sstos trabajos suelen utilizerse platafuﬁé,w
nmes flotantes, que pueden anclarss al terrenc de diVersaE

formas, y que han de ser remcicadas para su deﬂpla?amlenr

de un punto a otro, siendoApreciso en este cas0 el remolv

~ cador cada vez: que se desea cambier la plateforma de S‘Lud

clon, hablendo de caumbiar tambidn, como consecuenciv; Log

-

anclajes de la plataforma. )

| Otro sistema utilizado es el construir unam ple-
tafbrma de longitud suficiente para llegar a la totaslidad
de los puntos en que se desea trabajar. Esﬁe sistema en--

carsce enormemente la obra, ya que la vlataforma ha de !

- gdaguirir en algunos casos grandes proporcidqps..

De acuerdo con la invencidn, se disponen dos

plataformas, una superior y otra inferior, acopladas de

i

modo que puedan deslizar y girar entre si al quedar apo-

yada o guspendida una de ;as plataformés:da lz otre, es
tando ambas pletaformas dotadas de patas tsiescépieas '
para su apoyo sohre el terreno.
| : De las dos plataformes antes indicadas, le

superior constituye ls plataforma de travsjo y la inferior
ung plataforma auxillar para rermitir el desnlazamlento‘
del conjunte de-un punto a otro. o : j

A Lag dos plataformas van provistas de pates te-
lescépicas, de modo que puede variarse la altura de cads
una de ellas, consiguiéndose en todo momento que la pl&~f

taforma de trabajo se encuentre por encima del nivel del

agua.

En la plataforma superior de trabajo, se menten

log cabrestentos, gruas y demés mecanismo suxilisres neﬁ
]
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cesarios paralincar los pilotes, tableestecas, martiﬁé~
tee, etc.

La plataforma inferior eété formada por dos
vigas sobre las que puede deslizar la supe}idr ¥ slrven,
esencialmente, pare permitir los movimientos de tramslea-
cidn y girc del conjunto. Estas viges van ensambladas a
lg plateforma superlor por medio de unos puentes con ro=-
dillos que pérmitén el deslizamiento relativo en ambas
platafbrmas, asi como el giro parcial de una con respecto

a la otra. : —

Con esta disposicidn, cuando se desea despla-

zar el conjunto de plataformas de un punf5 a otra, es su-

ficiehte apoyar una de las plataformas en el suelo me~
diante sus patas telescdpicas, retrayendo“i;s pataé de

ia otra plataforma para quedar suspendida o apoyada dé

la primera y asi permitir su desplazamiento sobre ella.
Cuando este desplazamiento ha llegado"él ﬁéximo, 56 ex-
timnden sus patas hesta apoyar en. el,suelo;'retrayendo'
las de la plataforme, la cual puede desplazarse shora éo#
bre la otra plataforma hasta su posicidn Limite.
77T Con este sistems puede “hddérse llegar el conjun
to de platsformas a cualquier punto.

" . También las plataformes pueden girar entre si
un clerto éngulo mediente, por ejemplo, un gato de doble
efecto montado en una de las plataformas y apoyado en-
la otra. '

Este sistema evita el fener que construir pla-

taformas de grendes dimensiones o dotarlas de flotadores

" pars mantenerlas sobre la superficie del agua.

Los desplazamientos longitudinales relativos
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entre ambas plataformas pueden conseguirse mediaie un

'

cabrestante apoyado 2n uns de estze plataformas ¥y oon ei V

En el momento de trabsjo, puedsn apoyar sohie

extremo del cable fijo en la otra.

el suelo las patas de ambas plataformas, consiguiéndnse,

asi aumentar el nimero de spoyos y con ello reducir el

" peligro de hundimiento.

Seguidamente se hace une descripeidn mss detas
: f

. . s \ el
_11sda de los perfeccionsmientos objeto de la presenie in-

: . \ . . !
vencidn, haciendo referencia a los dibujos adjuntos, en

los cuales se muestra una forma de realizacidn dada a

titule de ejemplo no limitetivo, y en'losmque: !

La figura 1, es un slzado lateral del_conjunto

am——

de las plataformas.

La figura 2, es un alzado frontsl de lés mismas
La figura 3, es una vistes en planta del.canjuﬁ»
to de plataforms. l
La figura 4, 68 una vists en perepectiva de
lae plataformas separadas. - -
De acuerde con la invencidn, como puede verse
en los dibtujos, se disponen dos plateformas, uns superior

1 y otra inferior 2, colocadas una sobre la otra y que '

_pueden daslizaf ¥ girar éntre gf, al quedar apoyadg 0

suspendida una de las plataformas de la otra,

Las dos plataformas estan dotadas de petac ter
lescelpicas 3 para su apoyo sobre el fondo.

La plataforme superior 1 constituye ia plats.

forma de trabajo, donde ee disponsn los elomentos necee

' éarioa por ejemplo un portico grua 4, ssi como los ras{

tentes mecanismos necesarios pare hincar tahlsesvacag,
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La plataforma inferior conmstituye una platafor-

pllotes, etoc.

me suxiliar para permitir el deslizamiento del cenjunto

‘de un punto a otro.

Como mejor se aprecia en la figura 4, la plata=-
forma inferior 2 comprende dos vigas.longitudinales TErs~
lelas 5 sobre las cuales se monta la plataforma superior,
que va dotada de unos puentes o6 marcos 6 por el interiof
de los cuales pasan les vigas 5. Los marcos disporen inte-
riormente en su lado superior e inferior de sendos rodi-
1los 7 para el apoyo sobre las vigas 5 y permitir el des-
lizamiento sobre las mismas. o

Para conseguir el desplazamiento del conjunts
hasta el punto de trabajo, partiendo por ejémplo de la
posicidn mostrada en la figura 1 y suponiendo que este des
plazaniento ha de realizarse en el sentido de la fleckha,
ge retraen las patas 3 de la plataforma inférior“Z, que-
dando el conjunto apoyado por las patas'de la plataforme
1, En estas condiciones, se desplaza la plataformé‘z en

el sentido de la flecha, apoyando las viges 5 sobre los rg-

T @i1Yos "inferiores 7 de los puates 6v-Cuando se ha llegado

al maximo con este desplazamiento, se hape descender &

las patas,3 de la plataforma 2 hasta que apoyan en el sue-
lo, retrayendo entonces las patgs de la plataforma 1, con
lo cusl esta plataforms superior puede despla;arse en el
sentido de la flecha al apoyar los redillos superlores sc~-
bre las vigas 5. Cuendo se ha llegadc a la posicion 1imi~
te se repite la misma operacién hasts llegar al punto de-
seadc. | | o

Para el desplazsmienio relativo de ambas plata-
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" gatos pueden ser por ejemplo hidréulicos con-doble véstg~

debe hacerse constar que las dlsp09101anas anterlormente

fafmas, se dispone en une de ellas un cabr@stanue el

extremo de cuyo cable se fija a la otra.

Tapbién entre ambas plataformas se dispone un
gato 8 que permite, uns vez elevadas las patas de une dé
las plataformas, el girc parcisl de la misma debido a la
holgura existente entre las vigas 5 y los marces 6. Estog

1

go, situados en los extremos de le plataforma superior |

y de modo que los extremOG de dichos vaetagos, provigtor

st

g -

de rodlllos, se apoyen en 1a plataforma inferior, Al vas
riar la posicidn de los vastagos se hgce girar una plata-
forma con respecto a la otra. '
v Las patas teleecoplcas 3 pueden ir dotadas en.
s eﬁtremo inferior de un plato o ensanchamlento oara s
apoyo sobre el fondo. '
' Con esté sigtema, la plataforma de trabaj&se!
halla siempre sobre el nivel del agua y puede desplazarde
y arientsrse de modo que llegue por sus propios medlos
hasta el punto de trabajo.
- 0T A~ :
Descrita suficienxemenxe la naturaleza del in-

vento, asi como la manera de realizarlo en la vraculca,

indicadas son susceptibles de mudelcaclones de detalle
en cuanto no alteren su prmnc-p;o fundamental, siendo lo
que constituye la esencia del referido invento y por lo;
que se golicita Patente de Invencion, por 20 afios en
Espafia, sobres PERFECCIONAMIENTOS EN INSTALACIONES PARA |
TRABAJOS SOBRE TERRENOS PANTANOSOS O ANEGADOS POR EL AGU&;

caracterizandose por lo siguiente: !
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18.~ Perfeccionamientos en instalaciones psra
trabajos sohre terrencs pantanosos 0 anegados por el agus,
caracterizadog porque ge disponen dos plataformes, unz
saperior y otra inferior, acopladas de modo que pueden
deslizar y girar entre si al quedar apoyada o suspendida
una de las plataformas'do la otra, estando ambas plata-
formas dotadas de patas teleséépicas para su apoys PRy
el terreno. ‘ o

28 ,~ Perfecéionamientos segin la reivindicacibn
12, caracterizados porque la plataforma inferior disponc
de dos vigas lopgitudinales paralelas, que pasan por el
interior de unos puentes dispuestos lnferiormente en la
plataforma superior para el acoplamiento de ambag plata~
formag, estando dotados los citados puates de un rodillo
superior y otro inferior para su apoyo sobre las vigas
citadas. ' 7
' 3.~ Perfeccionamienﬁos segﬁnila reivindicacida-
18, caracterizados porque se digpgng en una'deilas pleta~
formas un cabrestante, el extreﬁo de cuyo cable se fiﬁa

a la otra para conseguir el desplazamiento de una platafor

27 kB aad s e

42 .~ Perfeccionamientos segin la reivindicécién
le, caracterizados porque se dota a.la plataforma superior
de gatos de doble vastago dotados en sus extremos de ro-
dillos para el apoyo sobre la pletaforma inferior, para
el giro de ambas plataformas entre si. .

58.,- Perfeccionsmicntos en instalaciones pars
trabajos sobre ferrenos pantanosos o anégédésjﬁor el sgus,
tal y couo gueda sustancialmenté deserlto en la presente

memoria e ilustrado en los dibujos adjuntos.

.
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