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" PERFECCIONAMIENTOS EN LAS PLATAFORMAS ELEVADORAS PARA MANIPU-
LACION DE CARGAS, ACOPLABLES A CAMIONES Y REMOLQUES "

MEMORIA DESCRIPTIVA

La presente Patente de Intmoduccidn tiene por objeto, se-
gin se indica en su enunciado, unos perfeccionamientos introdu-
cidos en lags plataformas elevadoras para menipulacidn de cargas,
que se destinan a ser acopladas a camiones y remolques, en vig—
tag a facilitar las operaciones de carga y descargae

El objetivo principal que se persigue y alcanza con los
expresados perfeccionamientos, segfiin se verd claramente a con-

tinuacidn, estriba en que todo el conjunto del mecanismo elevas
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dor quede esclusivamente fijado al chasis del vehfculo, siendo
totalmete independiente de la correspondiente carrowveris. Ello
en primer lugar, constituye, a todas luces, una solucidn mucho
més racional y 1légica desde el punto de vista mecdnico, al rea-
lizarse el apoyo y fijacidn del conjunto sobre la parte mis sé-
lida y resistente del vehficulo. En segundo lugar, permite adpp—-
tar el sistema g toda clase de:véhiculos, con independencis del
tipo concreto de carrocerfa con que los mismos se hallen equi-
rados. Y, en tercer lugar, en el caso concreto de que el con—
junto se monte sobre vehiculos con caja de carga separable, del
tipo denominado "container", permite independizar Hotalmente
squel de &sta, no dificultando en lo mds mfnimo el mecanismo
las operaciones de colocacidn, extraccidn y cambio de la cajae

EL expresadc objetivo principal, de acuerdo con los perfec-
cionamientos gue nos ocupan, se slcanza - segin tambien se vera-
disponiendo unas gulas verticales, fijas al chasis del vehiculo,
sobre las que ~ impulsadas por un correspondiente sistema mecd~
nico - deslizan unas éorrederas que, asu vez, sirven de gulas
pera otras correderas, que se desplazan sobre las mismas a doble
velocidad, impulsadas por el mismo sistems mecdnico, y a las
que se halla fijada la correspondiente plataforme de carga reba=
tible. De esta forma, y merced a este sistema telescdpico de g
gufas, es posible alcanzar aslturas de elevacidn de la platafor—
mg relativamente muy elevadas, con un mecanismo que en la pPogi=—
cibn replegads presenta una slturs muy reducida, y que puede
ser fécilmente fijado y asegurado a la parte posterior del cha-
sis del vehlculo.

Por lo demés, la esencialidad y principeles caracteristie
cas y ventajas de los perfeccionamientos gque se trata de prote-
ger, resultarén més fécilmente comprensibles a la visya de los

dibujos adjuntos, en los que — en forma esquemitica y, desde
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luego, sin caracter limitativo de ninguna clase — se ha repre-

sentado un ejemplo concreto de realizacidn practica de los mis-
mos.

En estos dibujos:

La figura 1 es una vista frontal del conjunto del mecanis—
mo.,

Lg figura 2 es una vista lateral de los mismos elementos
representado s en la figura precedents.

Y, finalmente, la figura 3 es un detalle muy esquemdtico
en perspectiva, mostrando la estructura del mecanismo que deter-
mina los movimientos de uno de log dos brazos o sistemas teleg-
cdpicos de gufas a los que se halla fijada la plataforms eleva-
dora.

Refiriendonos, pues, a los expresados dibujos:

El gparato elevador comprende, en primer lugar, un armazdn
fijo, constituido por un robusto bastidor horizontal 1, que pue-
de, por ejemplo, presentar seccidn cuadrade o rectangular, ¥
dos guims verticales extremas 2-2!, dotadas de cualquier seceidn
apropiada, que pueden eventualmente hallarse unidas entre st
por medio de un larguero inferior horizontal 3, 0 por otro gig-
tema de tirantes cualesquiera, que garantice la rigidez del con_
junto: Este armazbén se fija rigidamente & la extremidad postes
rior del chasis 4 del vehfculo, a través de cualquier sistema
gue se considere apropiado, tal, por ejemplo, por medio de unos
goportes laterales 5 y unos montantes verticales 6 y/o unos ti-
rantes inclinados de refuerzo f. Egtos elementos pueden fijarse
a las viguetas que integran el chasis por medio de soldadura,
remaches u 0tro gistema cualesquiera.

Seglin una caracteristica esencial de los perfeccionamientos

en cuestidn, a lo largo de las gulas verticales fijas 2-21 ref o=

ridas, pueden deslizar sendas columnas verticales 8-8f, y sobre



10

15

20

25

30

estas columnas pueden deslizar, a su vez, unas correderas 9-9!,
a las que se halla fijada la correspondiente plataforms eleva-
dorzs 10, la cual, segin un sistema en si ya conocido, se montg
de manera que puede bascular entre una posicidn horizontal -

de trabajo - y una posicidn vertica 1 - de reposo - en la que
queds aplicada contra la parte trasera del camidn. Estas dos
posiciones vienen establecidas por un sdecuado sistema de topes
v el paso de una a otra posicidn puede ser facilitado por un
sigtema eldstico cualesquiers apropiado, tal, por ejemplo, por
un sistema de barra de torsidn que frens y amortigua la cafda
de la plataforma al pasar de la posicién vertical a la horizon-
tal y disminuye el esfuerzo necesario para reslizar el movi-
miento inverso. Eventualmente, cuando se trate de plataformas
de excepcionales dimensiones, cabe prever un sistema wmotor que
pernita determinar los indicados movimientos de basculacidn
sin ningdn esfuerzo manual. Finalmente, la plataforms puede
quedar asegurada en la posicidn vertical -~ de reposo — por me-
dio de un sistema cualesquiera adecuado de cerrojos, cuyo fun-
cionamiento puede ser manual, semiautom&tico o automético.

El aparato comprende un sistems motor que puede determi—
nar, en forma debidamente sincronizada, los movimientos de las
columnas 8-8', a lo largo de las gulas 2-2', y, &l mismo tiem—
po, el movimiento a mayor velocidad de las correderas 9-3!', g
lo largo de aquellas columnas, determinando, en definitiva,
los movimientos de ascenso y descengo de la plataforma 10

Segin una importante caracteristica de los perfecciona—
mientos que se preconizan, los expresados movimientos se deter-
minan por medio de un cilindro hidrdulico 11, en el que puede

ser inyectado fluildo a presidn por medio de una correspondien=—

te bomba, situada en cualquier punto apropiado del vehiculo, ¥

preferentemente glimentada por la bateria de scumuladores del
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mismo, lo cual presenta la ventaja de no exigir el funciona-
miento del motor del vehiculo para determinar los movimientos
de ascenso y descenso de la plataformas. Cabe, sin embargo, per—
fectamente que la expresada bomba sea accionada por una toma

de fuerza del motor del vehficulo, y cebe incluso sustibuir el
cilindro hidrédulico referido por un cilindro neumdtico, movido
por un correspondiente compresor.

El cilindro hidréulico 11 referido queda alojado en senti-
do axial en el interior del bastidor horizontal 1, apoyandosge
por su base contra un soporte adecurdo 12, fijo & una de las
extremidades de este bastidor. Por su parte, la extremidad li-
bre del vastago 13, solidario del pistdén que se mueve en el
interior de aguel c¢ilindro, comporta fijado un soporte 14, de
formae cualesquiers aspropiasda, al que se hallg fijado, a su vez,
el eje transversal sobre el gue pusde girar libremente una po-
lea de doble garganta 15.

Los desplazamientos sxiamles que experimenta el vistago 13
se traducen en movimientos de ascenso y descenso, debidamente
gincronizados, de los dos grupos latersles de columnas o guias
telescdpicas, a los que se halla fijada la plataforma, segin
hs quedado ya expuesto. Las transmisiones que determinan estos
movimientos presentan idéntica estructura para ambos grupos,
de foxrma que cuanto se diga en relacidén con uno de ellos puede
considerarse exactamente aplicable al otro. Los movimientos de
la columna vertical 8 a lo largo de la gula fija 2y 8e deter—
minan por medio de un casble 16 que por una extremidad se halla
fijado a un soporte 17, rigidemente solidarizado al armazén fi-
jo del aparato. Este cabe pasa por una de las gargantas de la
polea 15, encaja tambien en las gargantas de las poleas 18,
soportada por un eje fijo a la extremidad del bastidor 1, y 19y

soportada por un eje £ijo a un soporte 20 solidario de la ex-
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tremidad inferior de la columns 8, y, finalmente, se halla so-
lidarizado por su extremidad opuesta a un soporte 21, fijo a
la glfa vertical fija 2. En estas condiciones, se comprende gue
bastard determinar la entrada de fluldo a presidn en el inte-
rior del cilindro hidrdulico 11, para determinar el desplaza-
miento axial del vastago 13y con lo que la polea 15, montads
en la extremidad del mismo, ejercerd un esfuerzo de traccidn
sobre el cable 16, una de cuyas extremidades se halla fijada
al soporte 17, solidario del armazdn fijo. Este esfuerzo de
traceidn, a travéds de las poleas 18 y 19 y del punto de apoyo
constituido por el soporte fijo 21, se traducird en un movi-
miento de ascenso de la columna 8, s lo largo de la correspon-
diente gufas fija 2. Nétese que, al transmitirse el esfuerzo
del viastago 13 al cable 16 a través de la polea de empuje 15,
los desplazamientos lineales del cable equivaldrén al doble de
los desplazamientos axiales efectuados por aquel vastago, y al
transmitirse despues la traccidn del cable g la columnas tra-
vés de la polea 19, los desplazamientos de esta columns egui-
valdrén a la mitad de los del cable, de manera que en definiti-
va los desplazamientos del pistdn y de la columna serdn iguales

Los movimientos de la columna gemela 8% se determinan por
idéntico sistema, por medio de un cable 16%, solidarizado por
una extremidad a un soporte fijo 17', encajado en la segunda
garganta de la polea 15, que rodea ung poles 21, montada sobre
el mismo eje que la polea 18 anteriormente referida y pasa por
las gargantas de las poleas 18' y 19', anclandose, finalmente,
a un soporte fijo 21*. El funcionamiento es idéntico zl ya es—
tudiados

Los movimientos de las correderas 9-9', a las que se ha-
1la fijada la plataforma 10, son determinsdos — g través de me-

canismos de transmisidn idénticos - por Losmovimientos de las
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correspondientes columnas verticales 8-8', Cada uno de estos
mecanismos de transmisidén se halla constituido por un cable o
- preferentemente - una cadena 26, eventualmente protegida por
ung, correa frontal f£ija 23, convenientemente tensada. Esta ca-
dena 22 por una extremidsd de halla fijada a un soporte 23 so-
lidario de la gufa fija 2, ¥y por la extremidad opuesta a un
gsoporte 24 solidario de la corredera 9, y que pasa por un pifn
25, capaz de girmr libremente sobre un eje fijo a la extremidad
superior de la expresada cplumna. En estas condiciones, los
desplazamientos que efectille la columna 8 se traducirén, a tra-
vés del empuje ejercido por el pifidn 25, en desplazamientos de
doble entidad de la correderas 9 sobre la columna 8. Bastard p
pues, determinar el desplazamiento del véstago 13 con respecto
gl cilindro hidrdulico 11, para determinar el desplazamiento

de las columnas 8-8' gobre las gufas fijas 2-2', y, al mismo
tiempo, el desplazamiento de las correderas 9-9' a lo largo de
aquellas colupnas. Es bien féeil caloular el conjunto de manera
gue cuando las columnas alcancen su posicidn 1limite con respec-
t0o a las gufas, posicidén que vendrd determinada por un adecua-
do sistema de topes, las correderas alcancen tambien la posi-
cién 1{mite con respecto a las columnas, dejando situada a la
plataforma elevadora en una u otra de las posiciones 1imite
que esg susceptible de adophar.

Lo digposicidn dewerita, permite obtener desplazamientos
ascensiongles importantes de la plataforma elevadora 10, concre
tamente desde el nivel del sualo hasta el plano de la caja o
plateforma de carga del vehfculo, con un equipo de gulas que
en la posicidn replegada aslcanzan altura relativamente muy re—
ducida y que, segln visto, puede quedar fijado en su integri~

dad sl chasis del vehfculo. El dnico inconveniente del sistema

estriba en que lag gufas o correderas extremas gque soportan
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la plataforma elevadora sobresalen sensiblemente de la superfi-
cie posterior del camidm, a causa del grosor de las tres gulas
superpuestas que integran aguel. Ello determina que exista

una clerts separacidn entre el borde de la plataforma elevado-
ra y el borde de la plataforma de carga del vehiculo, en espe-
cial cuando este borde -~ como ocurre eh los camiones frigorifi-
cos - adopta un perfil escalonado. Esta separacidn podria, evi-
dentemente, salvarse mediante una simple plataforma suplementa-
ria de quita y pon. Sin embargo, segin una caracterdstics acce-
soria, pero particularmente ventajosa, de los perfeccionamien-
t08 que nos ocupan, ests plataforma suplementaris - sefialada

en su conjunto con la referencis 27 - se monta de manera que
puede girar libremente sobre un eje ideal 28, fijo g las corre-
deras 9-9', y se halla constantemente impulsada, por simple
gravedad, a apoyarse a través de uno s topes 29, en forma de
resbaldn, convenientemente fijados a la misms, sobre unas co-
rrespondientes gufas 30 fijas a las columnas verticales 8-8! y
terminadas a una altura intermedia en un plano inelinado 31.

Al producirse el deslizamiento de la corredera 9 a lo largo de
la correspondiente columna 8, el tope 29 desliza a lo largo de
la gufa 30, contra la que se apoya, manteniepdo levantada la
plataforma 27, en una posicidn 1imite convenientemente estable—
cida. Y cuando la corredera alcanza la posicién 1fmite superior
con respecto a la columna, es decir, cugndo la plataforms ele=
vadora 10 queds enrasada con la plataforma de carga del camidn,
el tope 29 rebasa la altura de la gula, permitiendo que la pla-
taforma supletoria 27 bascule por gravedad, pasando a ocupar
una posicidn horizontel, en la que enlaza sin solucidn de con-

tinuidad aquellas dos. A patrtir de esta posicidn, basta deter—
minar el movimiento de descenso de la plataforma elevadora,

para que el tope en forma de resbaldn 29 tropiece con el plano
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inclinado extremo 31 de la guia 30, determinando suavemente

~@%44,€
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lg basculacibn de la plataforma supletoria hacia su posicidn
primitiva. Los movimientos de esta plataforma se producen, pues
de manera totelmente mutomaticas

Regta ya dnicamente hacer constar de una manera general
y expresas que, como se comprende y es 18gico, y aparte de las
que han sido ya concretamente indicadas, en la reglizacidn
prictica de los perfeccionamientos gue han quedado descrites,
cabréd introducir todas aguellas adiciones y modificaciones de
detalle que no afecten a lo que constituye la esencislidad del
registro que se golicitao

N 0 T A

§

SE REIVINDICA:

1 - Perfeccionamientos en lag plataformas elevadoras
para manipulacidn de cargas, acoplables a cemiones y remolques,
del tipo que cppprenden una plataforms basculante, montada so-
bre dos correderas capaces de deslizar, ebedeciendo a un ade-
cuado sistema motor, a lo largo de unas guias verticales fijas
a la parte posterior del vehf{culo, de acuerdo con los cusles,
estas gulas verticales presentan longitud relativamente reduci-
da, y forman parte de un srmazdn que se fija rigidamente a la
extremidad posterior del chasis del vehfculo, deslizando sobre
egtas gulas sendas columnas verticales, de mayores dimensiones,
sobre las que deslizan, a su vez, las correderas a las que se
hallg fijada la plataforma basculante.

2 — Perfeccionamientos, de acuerdo con los cuasles las dos
gulas verticales referidas en la reivindicacibn precedente, se
hallan rigidamente unidas entre s{ por medioc de al menos un
larguero horizontal superior extremo, que en la posicidn de

montaje queda situsdo ligersmente por debajo del plano de la
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plataforma de carga del vehficulo y en el interior del que se
gloja el cilindro hidrdulico que determina los desplazanientos
de los elementos méviles del sistema, quedando definido entre
aquellss gulas y este larguero y los largueros y tirantes de
refuerzo que puedan considerarse convenientes, un armazdn ri-
gido que se fija rigidamente g la extremidad posterior del cha-
sis del vehfculo por medio de un equipo apropiado de soportes
¥y tirantes.

3 -~ Perfeccionamientos, de acuerdo con los cuales la ex~
tremidad libre del véastago del pistédn que se mueve en el inte-
rior del cilindro hidrdulico referido en la reivindicacién
Precedente, soporta el eje de giro de unapolea de doble gar—
ganta, que actla sobre sendos cables convenientemente guiados,
fijos por sus extremidades a puntos fijos del sigtema, y sobre
los que se apoyan, a través de unas correspondientes poleas in=-
feriores extremas, las solumnas verticales que deslizan sobre
las correspondientes gulas verticales fijas al chasis del vehf-
culo, de forma que los desplazamientos del expresado pistén,
se traducen en desplazamientos igusles, de ascenso o descenso
de las indicadas columnase

4 - Perfeccionamientos, de acuerdo con los cuales los
desplazamientos de las columnas verticales referidas en las
reivindicaciones precedentes, a lo largo de las corregpondien=
tes gufas fijas, se traducen en desplazamientos a lo largo de
estas columnas de las correderas que soportan la plataforma
basculante, siendo gccionada cada una de estas correderas por
un cable o cadena, fijado por una extremided a la misma y por
la extremidad opuesta a un punto fijo del sistema, sobre el

que actla la columna a través de una poles superior sxtrema,

de forme que los desplazamientos de las corpederas sobre las
columnas se hallan sincronizados con los de las columnas so-
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bre las gufas fijas, desarrollendose aguellos movimientos ea
velocldad doble que estos.

B - Perfeccionamientos, segin las reivindicaciones prece—
dentes, de acuerdo con los cuales para salvar la separacién
existente entre la plataforma de carga del vehiculo y la plate~
formg elevadora, cuendo ésta ocupa la posicidn 1imite superior,
ge dispone une plataforms supletoria, montada de manera que
pueda bascular libremente sobre un eje ideal horizontal f£ijo s
las correderss sobre las gue se halla montada aquella, pudien=-
do adoptar, bien una posicidén phéxima a la vertical, bien una
posicidn horizontal, en la gue queda convenientemente enrasada
con aquellas, encajando entre los bordes de las mismas, cuys
plataformg supletorig se hella constantemente impulsada a apo-
yarse sobre unas gulas de extremidad inclinada, fijas a las
columnas verticales del sistema, a través de unos correspon—
dientes topes en forma de resbaldn, Sijos a su superficie in-
ferior, de maners gque los movimientos de basculacidn de esta
plataforma se producen avtométicemente al alcanzar la platafom—
me elevadora la posicién 1imite supericr, o al ser separadas
de esta posicidn.

6 = Perfeccionamientos en lag plataformas elevgdoras para

manipulacidén de cargas, acoplables a camiones y remolques.

Consta la presente Memoris Descripti-




va de doce hojas mecanografisdas, escritas
por una sols cara, numeradas del 1 al 12,
con sus lineas numeradas, a su vez, de cin-

co en cinco y de dibujos adjuntose

Barcelona, 12 JUN. 1973
P. Ao
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