
1

416078
w

! Int ^ 7  o 0 í or
maxüssaassk

P A T E N T E  B E  I N T R O D U C C I O N  

por  DIEZ AÑOS

a favo r de D o ñ a  V i r g i n i a  L E V I  N y D o n  
J o s é ;  O A S A N O V A S  P u j o l ,  de nacionalidad  e s ta ­
dounidense y española, respectivam ente, dom iciliados en Puerto 
de Andraitx (M allorca) Oasa TJbadi y Barcelona, c a lle  Buenaven­
tu ra  Muñoz, número 33$ respectivam ente, p o r *

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

M E M O R I A  D E S C R I P T I V A

1 La p resente P aten te  de In troducción tie n e  por o b je to , se­
gún se in d ica  en su enunciado, unos perfeccionam ientos in trodu­
cidos en la s  plataform as elevadoras para  manipulación de cargas, 
que se destinan  a se r  acopladas a camiones y remolques, en v is -  

5 ta s  a f a c i l i t a r  la s  operaciones de carga y descarga»'
El ob jetivo  p rin c ip a l que se persigue y alcanza con lo s  

expresados perfeccionam ientos, según se verá claram ente a con­
tin u ac ión , e s tr ib a  en que todo e l  conjunto del mecanismo eleva-
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dor quede esolusivam ente f i ja d o  a l  chasis del vehículo , siendo 
totalmerte independiente de l a  correspondiente carrocería.» E llo  
en prim er lu g a r, co n stituy e , a todas lu ces, una solución mucho 
más ra c io n a l y ló g ic a  desde e l  punto de v is ta  mecánico, a l rea­
l iz a r s e  e l  apoyo y f i ja c ió n  del conjunto sobre l a  p a rte  más só­
l i d a  y r e s is te n te  del vehículo . segundo lu g a r, perm ite adap­
t a r  e l  sistem a a toda c lase  da- vehículos, con independencia del 
t ip o  concreto de c a rro ce ría  con que lo s  mismos se h a llen  equi­
pados» Y, en te r c e r  lu g a r, en e l caso concreto de que e l  con­
junto  se monta sobre, vehículos con ca ja  de carga separab le , del 
tip o  denominado "con ta ine r" , perm ite independizar ¿Totalmente 
aquel de é s ta , no d ificu ltan d o  en lo  más mínimo a l mecanismo 
la s  operaciones de colocación, ex tracc ión  y cambio de l a  caja.»'

El expresado ob jetivo  p r in c ip a l, de acuerdo con lo s  perfec­
cionamientos que nos ocupan, se alcanza -  según también se vera- 
disponiendo unas gu ías v e r t ic a le s ,  f i j a s  a l  chasis del vehículo, 
sobre la s  que -  impulsadas por un correspondiente sistem a mecá­
nico -  d eslizan  unas correderas que, asu vez, s irven  de guías 
para  o tra s  co rrederas, que se desplazan sobre la s  mismas a doble 
velocidad , impulsadas por e l  mismo sistem a mecánico, y a la s  
que se h a l la  f i j a d a  l a  correspondiente plataform a de carga reba­
t i b l e .  De e s ta  forma, y merced a e s te  sistem a te lescóp ico  de g 
g u ía s , es p o sib le  a lcanzar a ltu ra s  de elevación de l a  p la ta fo r­
ma re lativam ente muy elevadas, con un mecanismo que en l a  posi­
ción replegada p resen ta  una a l tu ra  muy reducida, y que puede 
se r  fácilm ente f i ja d o  y asegurado a l a  p a rte  p o s te r io r  del cha­
s i s  del vehículo»

Por lo  demás, l a  esenc ia lidad  y p rin c ip a le s  ca rac te rís ti-e  
cas y ven ta jas de lo s  perfeccionam ientos que se t r a t a  de p ro te­
g e r, re su lta rá n  más fácilm ente comprensibles a l a  visjra de lo s 
d ibujos ad juntos, en lo s  que -  en forma esquemática y, desde
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luego , s in  c a rá c te r  l im ita tiv o  de ninguna clase  -  se ha repre­
sentado un ejemplo concreto de re a liz a c ió n  p rá c tic a  de lo s  mis­
mos.

En estos dibujos:
l a  f ig u ra  1 es una v is ta  f ro n ta l  del conjunto del mecanis­

mo.
l a  f ig u ra  2 es una v i s ta  l a t e r a l  de lo s  mismos elementos 

representado s en l a  f ig u ra  precedente.
Y, finalm ente, l a  f ig u ra  3 es un d e ta lle  muy esquemático 

en p ersp ec tiva , mostrando l a  e s tru c tu ra  del mecanismo que d e te r­
mina lo s  movimientos de uno de lo s  dos brazos o sistem as te le s ­
cópicos de guías a lo s  que se h a l la  f i j a d a  l a  p lataform a eleva­
dora.

R efiriéndonos, pues, a lo s  expresados d ibujos:
El aparato elevador comprende, en prim er lu g a r, un armazón 

f i j o ,  constitu id o  por un robusto b a s tid o r h o rizo n ta l 1, que pue­
de, por ejemplo, p re sen ta r sección cuadrada o rec tan g u la r,' y 
dos guías v e r t ic a le s  extremas 2-2’ , dotadas de cua lqu ie r sección 
apropiada, que pueden eventualmente h a lla rse  unidas en tre  s í  
por medio de un larguero  in fe r io r  h o rizo n ta l 3, o por o tro  s i s ­
tema de t i r a n te s  cualesquiera, que g a ran tice  l a  rig id ez  del con_ 
jun to . Este armazón se f i j a  rígidam ente a l a  extremidad postea? 
r i o r  del chasis 4 del vehículo , a trav és  de cualqu ier sistem a 
que se considere apropiado, t a l ,  por ejemplo, por medio de unos 
soportes la te r a le s  5 y unos montantes v e r t ic a le s  6 y/o unos t i ­
ra n te s  inclinados de refuerzo  7. Estos elementos pueden f i j a r s e  
a la s  v iguetas que in teg ran  e l chasis por medio de soldadura,' 
remaches u o tro  sistem a cualesquiera.'

Segán una c a ra c te r ís t ic a  esen c ia l de lo s  perfeccionam ientos
en cuestión , a lo  largo  de la s  gu ías v e r t ic a le s  f i j a s  2-2* refe* 
r id a s , pueden d e s liz a r  sendas columnas v e r t ic a le s  8-8¿, y sobre
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es ta s  columnas pueden d e s liz a r , a su vez, unas correderas 9 -91» 
a la s  que se h a l la  f i j a d a  l a  correspondiente p lataform a eleva­
dora 10, l a  cua l, según un sistem a en s í  ya conocido, se monta 
de manera que puede b ascu la r en tre  una posic ión  h o rizo n ta l -  
de trab a jo  -  y una posic ión  v e r t ic a  1 -  de reposo -  en l a  que 
queda ap licada con tra  l a  p a r te  t r a s e ra  del camión® E stas dos 
posiciones vienen es tab lec id as  por un adecuado sistem a de topes 
y e l paso de una a o tra  posic ión  puede se r fa c i l i ta d o  por un 
sistem a e lá s tic o  cualesqu iera  apropiado, t a l ,  por ejemplo, por 
un sistem a de b a rra  de to rs ió n  que fre n a  y amortigua l a  caída 
de l a  p lataform a a l  pasar de l a  posic ión  v e r t ic a l  a l a  horizon­
t a l  y disminuye e l  esfuerzo necesario  para r e a l iz a r  e l movi­
miento inverso . Eventualmente, cuando se t r a te  de plataform as 
de excepcionales dimensiones, cabe prever un sistem a motor que 
perm ita determ inar lo s  indicados movimientos de basculación  
s in  ningún esfuerzo manual, finalm ente, l a  p lataform a puede 
quedar asegurada en l a  posic ión  v e r t ic a l  -  de reposo -  por me­
dio de un sistem a cua lesqu ie ra  adecuado de c e rro jo s , cuyo fun­
cionamiento puede se r manual, semiautomático o autom ático.

El aparato  comprende un sistem a motor que puede determi­
nar, en forma debidamente sincron izada, lo s  movimientos de la s  
columnas 8-8*, a lo  la rgo  de la s  guías 2-2*, y, a l  mismo tiem­
po, e l  movimiento a mayor velocidad de la s  correderas 9-9'-, a 
lo  largo  de aque llas columnas, determinando, en d e f in i t iv a , 
lo s  movimientos de ascenso y descenso de l a  p lataform a 10®:

Según una im portante c a ra c te r ís t ic a  de lo s  perfecciona­
mientos que se preconizan, lo s  expresados movimientos se d e te r­
minan por medio de un c ilin d ro  h id ráu lico  11, en e l  que puede 
se r  inyectado f lu id o  a p resión  por medio de una correspondien­
te  bomba, s itu ad a  en cualquier punto apropiado del veh ícu lo , y 
preferentem ente alim entada por l a  b a te r ía  de acumuladores del
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mismo, lo  cual p resen ta  l a  v en ta ja  de no ex ig ir  e l funciona­
miento del motor del vehículo para  determ inar lo s  movimientos 
de ascenso y descenso de l a  p lataform a. Cabe, s in  embargo, per­
fectam ente que l a  expresada bomba sea accionada por una toma 
de fu e rza  del motor del vehículo, y cabe incluso  s u s t i tu i r  e l 
c ilin d ro  h id ráu lico  re fe rid o  por un c ilin d ro  neumático, movido 
por un correspondiente compresor»

El c ilin d ro  h id ráu lico  11 re fe rid o  queda alojado en se n ti­
do ax ia l en e l  in te r io r  del b a s tid o r ho rizo n ta l 1, apoyándose 
por su base con tra  un soporte adecuado 12, f i j o  a una de la s  
extremidades de e s te  bastidor»  Por su p a r te , l a  extremidad l i ­
bre del vástago 13, so lid a rio  del p is tó n  que se mueve en e l 
in te r io r  de aquel c i l in d ro , comporta f ija d o  un soporte 14» de 
forma cualesqu iera  apropiada, a l  que se h a lla  f i ja d o , a su vez,, 
e l  e je  tra n sv e rsa l sobre e l que puede g ir a r  librem ente una po­
le a  de doble garganta 15»

Los desplazam ientos ax ia le s  que experimenta e l  vástago 13 
se traducen en movimientos de ascenso y descenso, debidamente 
sincron izados, de lo s  dos grupos la te r a le s  de columnas o guías 
te le sc ó p icas , a lo s  que se h a lla  f i j a d a  l a  plataform a, según 
ha quedado ya expuesto. Las transm isiones que determinan estos 
movimientos presen tan  id é n tic a  e s tru c tu ra  para ambos grupos, 
de forma que cuanto se diga en re lac ió n  con uno de e llo s  puede 
considerarse exactamente ap lic ab le  a l  o tro . Los movimientos de 
l a  columna v e r t ic a l  8 a lo  largo  de l a  gu ía  f i j a  2, se d e te r­
minan por medio de un cable 16 que po® una extremidad se h a lla  
f i ja d o  a un soporte 17, rígidam ente so lidarizado  a l  armazón f i ­
jo del aparato» Este cabe pasa por una de la s  gargantas de l a  
po lea 15, encaja también en la s  gargantas de la s  poleas 18, 
soportada por un e je  f i j o  a l a  extremidad del b a s tid o r  1, y 19»' 
soportada por un e je  f i j o  a un soporte 20 so lid a rio  de l a  ex-
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trem idad in f e r io r  de l a  columna 8, y, finalm ente, se h a l la  so­
lid a riz ad o  por su extremidad opuesta a un soporte 21, f i j o  a 
l a  gu ía  v e r t ic a l  f i j a  2o En e s ta s  condiciones, se comprende que 
b a s ta rá  determ inar l a  entrada de f lu id o  a p resión  en e l  in te ­
r io r  del c ilin d ro  h id ráu lico  11, para  determ inar e l desplaza­
miento ax ia l del vástago 13qt con lo  que l a  po lea 15, montada 
en l a  extremidad del mismo, e je rc e rá  un esfuerzo de tra cc ió n  
sobre e l cable 16, una de cuyas extremidades se h a l la  f i ja d a  
a l  soporte 17» so lid a r io  del armazón f i j o .  Este esfuerzo de 
tra c c ió n , a tra v é s  de la s  poleas 18 y 19 y del punto de apoyo 
co n stitu id o  por e l  soporte f i j o  21, se tra d u c irá  en un movi­
miento de ascenso de l a  columna 8, a lo  largo  de l a  correspon­
d ien te  guías f i j a  2. Nótese que, a l  tra n sm itirse  e l esfuerzo 
del vástago 13 a l  cable 16 a tra v é s  de l a  po lea de empuje 15» 
lo s  desplazam ientos l in e a le s  del cable equivaldrán a l  doble de 
lo s  desplazam ientos ax ia les  efectuados por aquel vástago, y á l 
tra n sm itirse  después l a  tra cc ió n  del cable a l a  columnaa t r a ­
vés de l a  po lea 19, lo s  desplazam ientos de e s ta  columna qqui- 
vald rán  a l a  m itad de lo s  del cab le , de manera que en d e f in i t i ­
va lo s  desplazam ientos del p is tó n  y de l a  columna serán  iguales

lo s  movimientos de l a  columna gemela 8* se determinan por 
id én tico  sistem a, por medio de un cable 16*, so lid arizado  por 
una extremidad a un soporte f i j o  17*, encajado en l a  segunda 
gargan ta de l a  po lea  15» que rodea una polea 21, montada sobre 
e l  mismo e je  que l a  po lea 18 anteriorm ente re fe r id a  y pasa por 
l a s  gargantas de la s  poleas 18‘ y 1 9 ', anclándose, finalm ente, 
a un soporte f i j o  21*. El funcionamiento es id én tico  a l  ya es­
tudiado o

Los movimientos de la s  correderas 9 -9 ',  a la s  que se ha- 
11a f i j a d a  l a  p lataform a 10, son determinados — a tra v é s  de me­
canismos de transm isió n  id én tic o s  -  por losmovimientos de la s
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correspondientes columnas v e r t ic a le s  8 - 8 'o Cada uno de estos 
mecanismos de transm isión se h a l la  constitu ido  por un cable o 
-  preferentem ente -  una cadena 26, eventualmente p ro teg ida  por 
una correa f ro n ta l  f i j a  23, convenientemente tensada» E sta ca­
dena 22 por una extremidad áe h a lla  f i ja d a  a un soporte 23 so­
l id a r io  de l a  gu ía f i j a  2, y por l a  extremidad opuesta a un 
soporte 24 so lid a rio  de l a  corredera 9, y que pasa por un piñ5n 
25, capaz de g i r a r  librem ente sobre un eje  f i j o  a l a  extremidad 
su p e rio r de l a  expresada cplumna. En es tas  condiciones, lo s 
desplazamientos que efectúe l a  columna 8 se trad u c irán , a t r a ­
vés del empuje e je rc ido  por e l piñén 25, en desplazam ientos de 
doble entidad  de l a  corredera 9 sobre l a  columna 8. B astará  y 
pues, determ inar e l  desplazamiento del vastago 13 con respecto 
a l  c ilin d ro  h id ráu lico  11, para determ inar e l  desplazamiento 
de la s  columnas 8 -8 1 sobre la s  guías f i j a s  2-21, y, a l  mismo 
tiempo, e l desplazamiento de la s  correderas 9—9* a lo  largo  de 
aquellas columnas. Es b ien  f á c i l  ca lcu la r e l conjunto de manera 
que cuando la s  columnas alcancen su posic ión  l ím ite  con respec­
to  a la s  g u ías , posic ión  que vendré determinada por un adecua­
do sistem a de topes, la s  correderas alcancen también l a  posi­
ción l ím ite  con respecto  a l a s  columnas, dejando s itu ad a  a l a  
plataform a elevadora en una u o tra  de la s  posiciones l ím ite  
que es su scep tib le  de adoptar»

l a  d isposic ión  dew crita, perm ite obtener desplazamientos 
ascensionales im portantes de l a  plataform a elevadora 10, concre 
tamente desde e l  n iv e l del sualo h as ta  e l plano de l a  ca ja  o 
p lataform a de carga del vehículo , con un equipo de gu ías que 
en l a  posic ión  replegada alcanzan a l tu ra  relativam ente muy re ­
ducida y que, según v is to , puede quedar f i ja d o  en su in te g r i­
dad a l  chasis del vehículo . El único inconveniente del sistem a 
e s t r ib a  en que la s  gu ías o correderas extremas que soportan
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l a  plataform a elevadora sobresalen  sensiblem ente de l a  su p e rfi­
c ie  p o s te r io r  del camión, a causa del g rosor de la s  t r e s  guías 
superpuestas que in teg ran  aquelo E llo  determ ina que e x is ta  
una c ie r ta  separación en tre  e l  borde de l a  p lataform a elevado­
r a  y e l borde de l a  plataform a de carga del veh ícu lo , en espe­
c ia l  cuando e s te  borde -  como ocurre eh lo s  camiones f r i g o r í f i ­
cos -  adopta un p e r f i l  escalonado. E sta  separación p odría , evi­
dentemente, sa lv arse  mediante una simple p lataform a suplementa­
r i a  de q u ita  y pono Sin embargo, según una c a ra c te r ís t ic a  acce­
so r ia , pero particu larm ente  ven ta josa , de lo s  perfeccionam ien­
to s  que nos ocupan, e s ta  platafoorma suplem entaria -  señalada 
en su conjunto con l a  re fe re n c ia  27 -  se monta de manera que 
puede g i r a r  lib rem ente sobre un eje id ea l 28, f i j o  a  la s  corre­
deras 9—9 *, y se h a l la  constantemente impulsada, por simple 
gravedad, a apoyarse a trav és de uno s topes 29, en forma de 
resbalón , convenientemente f i ja d o s  a l a  misma, sobre unas co­
rrespondien tes guías 30 f i j a s  a la s  columnas v e r t ic a le s  8-8* y 
term inadas a una a l tu r a  in term edia en un plano inclinado  31o 

Al producirse e l  deslizam iento de l a  corredera 9 a lo  la rgo  de 
l a  correspondiente columna 8, e l  tope 29 d e s liz a  a lo  largo  de 
l a  guía 30, con tra  l a  que se apoya, manteniendo levan tada l a  
p lataform a 27, en una posic ión  l ím ite  convenientemente e s ta b le -  
cida= Y cuando l a  corredera alcanza l a  posic ión  l ím ite  superio r 
con respecto  a l a  columna, es d e c ir , cuando l a  p lataform a e le ­
vadora 10 queda enrasada con l a  p lataform a de carga del camión, 
e l  tope 29 rebasa l a  a l tu ra  de l a  gu ía , perm itiendo que l a  p la ­
taform a su p le to r ia  27 bascule por gravedad, pasando a ocupar 
una posic ión  h o riz o n ta l, en l a  que enlaza s in  so lución  de con­
tin u id ad  aquellas dos» A p a t t i r  de e s ta  posic ión , b a s ta  de te r­
minar e l  movimiento de descenso de l a  p lataform a elevadora, 
para  que e l  tope en forma de resbalón  29 tro p iece  con e l  plano
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inclinado  extremo 31 de l a  guía 30, determinando suavemente 
l a  basculación de l a  plataform a su p le to r ia  hacia  su posic ión  
p rim itiv a , lo s  movimientos de e s ta  p lataform a se producen, pues 
de manera to talm ente autom ática.

Resta ya únicamente hacer constar de una manera general 
y expresa que, como se comprende y es lóg ico , y aparte  de la s  
que han sido ya concretamente ind icadas, en l a  re a liz a c ió n  
p rá c tic a  de lo s  perfeccionam ientos que han quedado d e sc rita s , ' 
cabrá in tro d u c ir  todas aquellas adiciones y m odificaciones de 
d e ta l le  que no afec ten  a lo  que constituye l a  esen c ia lid ad  del 
re g is tro  que se s o l i c i t a .

E 0. I  A

SE reivindica:
1 -  Perfeccionam ientos en la s  plataform as elevadoras 

para manipulación de cargas, acoplables a camiones y remolques, 
del tip o  que cpijiprenden una plataform a bascu lan te , montada so­
bre  dos correderas capaces de d e s liz a r , abedeciendo a un ade­
cuado sistem a motor, a lo  largo  de unas guías v e r t ic a le s  f i j a s  
a l a  p a rte  p o s te r io r  del vehículo , de acuerdo con lo s  cuales, 
e s ta s  guías v e r t ic a le s  presentan  lo n g itud  relativam ente reduci­
da, y forman p a rte  de un armazón que se f i j a  rígidam ente a l a  
extremidad p o s te r io r  del chasis del vehículo , deslizando sobre 
e s ta s  guías sendas columnas v e r t ic a le s ,  de mayores dimensiones, 
sobre la s  que d eslizan , a su vez, la s  correderas a la s  que se 
h a l la  f i ja d a  l a  plataform a basculante .'

2 -  Perfeccionam ientos, de acuerdo con lo s  cuales la s  dos 
guías v e rtic a le s , re fe r id a s  en l a  re iv in d icac ió n  precedente, se 
h a llan  rígidam ente unidas en tre  s í  por medio de a l  menos un 
larguero  h o rizo n ta l superio r extremo, que en l a  posic ión  de 
montaje queda situado  ligeram ente por debajo del plano de l a
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plataform a de carga del vehículo y en e l in te r io r  del que se 
a lo ja  e l  c ilin d ro  h id ráu lico  que determ ina lo s  desplazam ientos 
de lo s  elementos móviles del sistem a, quedando defin ido  en tre  
aquellas gu ías y e s te  larguero  y lo s  la rgu ero s y t i r a n te s  de 
refuerzo  que puedan considerarse convenientes, un armazón r í ­
gido que se f i j a  rígidam ente a l a  extremidad p o s te r io r  del cha­
s i s  del vehículo por medio de un equipo apropiado de soportes 
y tira n te s*

3 -  Perfeccionam ientos, de acuerdo con lo s  cuales l a  ex­
trem idad l ib r e  del vastago del p is tó n  que se mueve en e l  in te ­
r i o r  del c ilin d ro  h id ráu lico  re fe r id o  en l a  re iv in d icac ió n  
precedente, soporta  e l  e je  de g iro  de unapolea de doble gar­
gan ta , que actúa sobre sendos cables convenientemente guiados, 
f i j o s  por sus extremidades a puntos f i j o s  del sistem a, y sobre 
lo s  que se apoyan, a tra v é s  de unas correspondientes poleas in ­
fe r io re s  extremas, la s  columnas v e r t ic a le s  que d eslizan  sobre 
la s  correspondientes gu ías v e r t ic a le s  f i j a s  a l  chasis del vehí­
culo , de forma que lo s  desplazamientos del expresado p is tó n , 
se traducen en desplazam ientos ig u a le s , de ascenso o descenso 
de la s  indicadas columnas 0:

4 -  Perfeccionam ientos, de acuerdo con lo s  cuales lo s  
desplazamientos de la s  columnas v e r t ic a le s  re fe r id a s  en la s  
re iv in d icac io n es precedentes, a lo  la rgo  de la s  correspondien­
te s  guías f i j a s ,  se traducen en desplazamientos a lo  largo  de 
e s ta s  columnas de l a s  correderas que soportan l a  plataform a 
bascu lan te , siendo accionada cada una de e s tas  correderas por 
un cable o cadena, f i ja d o  por una extremidad a l a  misma y por 
l a  extremidad opuesta a un punto f i j o  del sistem a, sobre e l 
que ac túa  l a  columna a trav és  de una polea superio r extrem a,;
de forma que lo s  desplazam ientos de la s  correderas sobre lase 
columnas se h a llan  sincronizados con lo s  de la s  columnas so -
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bre la s  guías f i j a s ,  desarro llándose aquellos movimientos a 
velocidad doble que estos»

5 -  Perfeccionam ientos, según la s  re iv in d icac io n es prece­
dentes, de acuerdo con lo s  cuales para  sa lv a r l a  separación 
ex is ten te  en tre  l a  plataform a de carga del vehículo y l a  p la ta ­
forma elevadora, cuando é s ta  ocupa l a  posic ión  l ím ite  su p erio r, 
se dispone una p lataform a su p le to r ia , montada de manera que 
pueda bascu la r librem ente sobre un e je  id ea l h o rizo n ta l f i j o  a 
la s  correderas sobre la s  que se h a lla  montada aq u e lla , pudien- 
do adoptar, b ien  una posic ión  próxima a l a  v e r t ic a l ,  b ien  una 
posic ión  h o rizo n ta l, en l a  que queda convenientemente enrasada 
con aq u e llas , encajando en tre  lo s  bordes de la s  mismas, cuya 
p lataform a su p le to r ia  se h a l la  constantemente impulsada a apo­
yarse sobre unas guías de extremidad in c lin ad a , f i j a s  a la s  
columnas v e r t ic a le s  del sistem a, a tra v é s  de unos correspon­
d ien tes topes en forma de resbalón , f i j o s  a su su p e rfic ie  in ­
f e r io r ,  de manera que lo s  movimientos de basculación  de e s ta  
p lataform a se producen automáticamente a l  a lcanzar l a  p la ta fo r ­
ma elevadora l a  posic ión  l ím ite  su p erio r, o a l  se r  separadas
de e s ta  posio ión0

6 -  Perfeccionam ientos en la s  plataform as elevadoras para 
manipulación de cargas, acoplables a camiones y remolques»'

Consta l a  presen te  Memoria D esc rip ti-
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va de doce hojas mecanografiadas, e s c r i ta s  
por una so la  cara , numeradas del 1 a l  12, 
con sus l ín e a s  numeradas, a  su vez, de cin ­
co en cinco y de dibujos adjuntóse

Barcelona, 12 JUN. 1973 
P. A«
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