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El invento se refiere a un dispositi-
vo para el transporte de cuerpos de carga, en particular
para hacer avanzar puestos de accionamiento de cinta en
explotaciones a cielo abierto, con un mecanismo de trasla-
¢idn que, para elevar en cada.caso un cuerpo de carga, pue-
de entrar en un espacio libre formado por éste con respecto
al suelo y que presenta una pluralidad de mecanismos de ele-
vacidn, por medio de los cuales una plataforma de elevacidn
puede aplicarse a una superficie de apoyo del cuerpo de car-
ga que dslimita por arriba el espacio libre.

El invento se basa en el problema de
configurar un dispositivo de esta clase de tal manera qué
8l cuerpo de carga pesado esté apoyado sobre el mecanismo
de -traslscidn con una posicidén del centro de gravedad lo
mis favorable posible con respecto a dicho mecanismo y es-
t6§ asequrado contra vueleco desde el mecanisma de trasla-
cidn.

Esto se consigue de acuerdo con el
invento en primer lugar porque al menos un érgano de apo-
yd estéd configurado de modo que impide que la plataforma
de elevacifn se levante separédndose de los mecanismos de
elevacién, y porque estdn previstos medios qus hacen po-
sible un giro de la plataforma de glevacidn con respecto
a los mecanismos de elevacidn en torno a un ejs vertical

que tiene una disposicién determinada con relacidn al me-
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canismo de traslacién. Por ejemplo, un 6rgano de apoyo de
asta clase estd conducido de manera desplazgble en direc-
cidn vertical con respecto a un cuerpo de guia gue esta
dispuesto sobre sl mecanismo de traslacién aproximadamente
en sl centro del espacio delimitado por los mecanismos de
glevacifn y puede ser inmovilizado en posiciones en altu-
ra bajadas con respecto a este cuerpo de quia, estando
unido el extremo superior del &rgano de apoyo con la pla-
taforma de elevacién a través de una articulacién que per-
mite movimientos de giro del mecanismo de traslacidn con
respecto a la plataforma de elsvacidn unida fijamente con
el cuerpo de carga en torno a un eje vertical, asf{ como
movimientos de basculacién de la plataforma de elevacidn

y del cuerpo de carga, Yy que puede transmitir fuerzas de
traccién desde la plataforma de elevacidn al érgano de
apoyo, Un dispositivo de sujecién basado en el rozamisnto
sirve convenientemente para inmovilizar este érgano de apo-
yo con respecto al cuerpo de guia.

Sin embargo, es posible también que
los érganos de apoys que impiden que la plataforma de
elevacidn se levante separindose de los mecanismos de
glevacifn, vengan formados por las partes de los mecanis-
mos de elevacidn ajustables en el sentido de la altura
por el hecho de que los gxtremos superiores de estas par-

tes sstdn unidos con una plataforma inferior por medioc de

39.4,175 -3 -



10

20

- 25

9.4.75

articulaciones que pusden transmitir fuerzas de tracecién
desde la plataforma inferior a las partes de los mecanis-
mos de elevacifn ajustables en sl sentido ds la altura, Yy
porqus la plataforma de elevacién estd apoyada sobre la
plataforma inferior por medio de una corona giratoria que
pusde transmitir también fuerzas de traccidn desde la pla-
taforma de elevacidén a la plataforma inferior.

En el dibujo estén representados dos
g jemplas de e jecucidn del objeto del invento, maostrando:

La figura 1, un mecanismo de tras-
laciéﬁ,y un puesto de accionamiento de cinta a transportar
por éste segln el primer ejemplo de ejecucidn sn alzado
lateral,

La figura 2, el mismo mecanismo de
traslacidn en una seccidn central longitudinal vertical,
a mayor escalsa,

La figura 3, un alzado frontal del
mecanismo de traslacidn segdn la figura 2,

La figura 4, un mecanismo ds tras-
lacidn y un puesto de accionamiento de cinta soportado
por 4ste, en alzado lateral, segln el segundo ejemplo de
g jecucidn,

La figura 5, un detalle de la figu-
ra & en una seccidn vertical, a mayor escala,

La figura 6, el mismo mecanismo de

-4 -
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traslacidn y el mismo puesto de accionamiento de cinta, en
alzado lateral, sn otro estado de servicio, ¥y

La figura 7, un mecanismo de tras-
lacidén seqn la figura 2, en una seccidén central longitu-
dinal vertical, con un equipo adicional.

£1 pussto 1 de accionamiento de cin-
ta, que estd representado en la figura 1 y también - con
pies derechos alago mis altos - en las figuras 4 y 6, es
un componente de una instalacidn de cinta transportadora
muy larga. La cinta transportadora 2 ssté conducida en un
bucle sobre tres tambores 3 por dentro dsl puestoc 1 de
accionamiento de cinta. La armazfn del puesto de acciona-
miento de cinta que contiene sstos tambores tiene patas 4

coh placas de base 5 en cuatro ssquinas.

£1 mecanismo de traslacidn 6 segln
gl primer ejemplo de ejecucidn tiene un soporte 7 de me-
canismo de traslacién en cuyos dos lados estin conducidas
cadenas de orugas 8. Estas pueden serT accionadas con ve-
lgcidades diferentes vy, aeleccidn, en el mismo sentido o

en sentido contrario.
En el soporte 7 del mecanismo de

traslacidén estén montados cuatro cilindros 9 de mecanismos
de elevacidn hidraulicos con e jes verticales. La disposi-
cidn es tal que los ejes de los cilindros g, considerado

en planta, forman los vértices de un cuadrado. En los

9.4.75 -5 -
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cilindros 9 estin conducidos émbolos 10 que tienen placas
de asiento 11 en sus extremos superiores. Sobre las cua-
tro placas 1l descansa una plataforma de elevacién 12.

En el espacio que delimitan los cua-
tro cilindros 9 esti dispuesto centradamente en el sopor-
te del mecanismo de traslacidén otro cilindro 13 con e je ver-
tical. En éste estd conducida de manera desplazable una
espiga 14 gqus forma el érgano de apoyo. Esta espiga tiens
en su extremo superior una cabeza esférica 15. Una cazole--
ta esférica 16 que esti fijada dentro de la plataforma de
elevacidn 12 cubres esta cabeza esférica hasta el plano ho-
rizontal que pasa por el centro de la esfera. En la cazo-
lsta esférica 16 sstd fijado, en su lado inferior, un ani-.
1lo 17 que circunda con una superficis de sector gsférico
la parte inferior de la cabeza ggférica 15.

La espiga 14 tiene un taladro 18 y
esti provista de hendiduras 19 en su parte inferior. Desde
abajo penstra parcialmente en el taladro 18 una cufia abri-
dora 20 que se estrecha hacia arriba. Un equipo de sleva-
cién hidriulico 21 que esté alojado en el taladro 18, esté
fijado con el extremo superior de su cilindro a la espiga
14 y con el extremo inferior de su véstago de émbolo a la
cufia abridora 20.

£l soporte del mecanismo de tras-

lacibn estd unido también con la plataforma de elsvacidn
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12 por medio de dos aparatos de fuerza hidrdulicas cuyos
cilindros 22 estan fijados a dos esquinas del soparte 7

dsl mecanismo de traslacidn en articulaciocnes 23. Los vés-
tagos de émbolo 24 de estos aparatos de fuerza hidréulicos
estidn fijados articuladamente a un 4rgano de sustentacidn
25 que esta asentado en la plataforma de glevacidn por su
lado inferior, junto a un borde de la plataforma de eleva-
cién y en el centro del mismo. La disposicién se ha elegi-
do de modo que en la posicién de partida de la plataforma de
elevacidn las lineas centrales de los dos aparatos de fuer-
;a hidraulicos 22, 24 forman un tridngulo isésceles con la
1{nea de unidén de los centros de las articulaciones 23.

La figura 1 muestra gue el mecanismo
de traslacidn se ha introducido directamente en el espacio
1ibre que se encuentra entre las cu;tro patas 4 y que esta
limitado por arriba por una pared horizontal 26 de la ar-
maz6n del puesto del accionamiento de cinta. EL mecanismo
de traslacibn se encuentra en una posicidén tal que la 14{-
nea central vertical 27 de la espiga 14 pasa al menos apro-
ximadamente por el centro de gravedad del pussto 1 de accio-
namiento de cinta. La plataforma de elevacidn 12 se ha ele-
vado por medio de los mecanismos de glevacidén hidrdulicos
9, 10 hasta tal punto que se aplica al lado inferior de
1a pared 26 de la armazén del puesto de accionamiento de

cinta. E1 movimiento de elevacidn de la plataforma de sle-
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vacidn 12 ha sido seguido por la espiga 14, ya que ésta
es arrastrada por el anillo 17 que coge por abajo la ca-
beza esférica 15. En esta posicidn se inmoviliza la espi-
ga 14 por el hecho de que la cuia abridora 20 es arrastra-
da hacia arriba en la medida posible por medio del equipo
de elsvacidén hidrdulico 21 y, como consecuencia, el extremo
inferior de la espiga 14, gue se ha hecho capaz ds ceder
por medio de las hendiduras 19, es apretado contra la su-
perficie interior del cilindro 13. Gracias a este cierre
de razonamients se mantiene la plataforma de wlevacidn 12
en la posicidn descrita cuando a continuacidn se retraen
hacia abajo los émbolos 10 de los mecanismos de elevacidn.
£1 mecanismo de traslacidn puede ser giradao ahora en tor-
no a la linea central vertical 27 con respecto al puesto
1 de accionamiento de cinta que descansa sobre sl suelo
con las placas de base 5, lo que puede tener lugar por
accionamiento en sentidos caontrarios de las dos cadenas
de arugas B, Por consiguiente, el mecanismo de traslacidn
se puede ajustar con respectoc al puesto de accionamientao
de cinta teniendo en cuenta la direccidn de transporte.
Una vez se ha efectuado esto, los
émbolos de los cuatro mecanismos de elevacidn se vuelven
a extender hacia arriba después de gque se ha soltado la
cufa abridora 20, es decir, después de que se ha anulado

el cierre de rozamiento entre la espiga 14 y el cilindro
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19. Por medio de los mecanismos de elevacidén 9, 10 se le-
vanta ahora la plataforma de elevacidn 12 junto con el
puesto 1 de accionamiento de cinta. Previamente se habia
acoplado éste de manerz fija con la plataforma de eleva-
cidén 12. Esto se habia realizado con ayuda de palancas

28 de dos brazos que estén apoyadas de forma basculable por
pare jas en la plataforma de elevacibn 12 en lados opuestos
entre si. En brazos de estas palancas que sobresalen hacia
abajo atacan los vastagos de émbolo de dos aparatos de ajus-
te hidraulicos, cuyos cilindros 29 estan fijados articula-
damente en disposicidn horizontal a la plataforma de eleva-
cién 12 por su lado inferior. Los brazos de las palancas

78 que sobresalen hacia arriba se aplican con extremos de
forma de gancho sobre alas de vigas en 1 30 que estan si-
tuadas sobre la plataforma de elevacidn 12, cuyas vigas

son los componentes principales de la pared horizontal 26
de la armazén del puesto 1 de accionamiento de cinta,

Por consiguiente, cuando las placas
de base 5 estadn levantadas y senaradas del suele, el pues-
to 1 de accionamiento de cinta puede ser trasladado a su
lugar de destino con ayuda del mecanismo de traslacidn 6.
No existe entonces el riesgo de que la plataforma de ele-~
vacién 12, a causa de oscilaciones de basculacidén dsl pues-
to 1 de accionamients de cinta unido con ella, se levante

y se separe de las plzcas de asiento 11 de dos mecanismos
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de elevacidén 9, 10, con lo que se pondria en peligro el
transporte, pues tal levantamiento se ve impedido por la
espiga 14, ya que ésta se sujeta firmemente con el cilip-
dro 13 apretando la cuffa abridora 20 antes del comienzo
del movimiento de traslacidn, de modo que dicha espiga
puede transmitir fuerzas de traccidn desdes la plataforma
de slevacidn 12 al soporte 7 del mecanismo de traslacién
por intermedio del anillo 17 gue abraza por abajo la cabe-
za esférica 15.

La espiga l4 sujeta con el cilindro
13 es ademis de importancia porque en caso de gue s8 que-
den sin efecto los mecanismos de elevacidn 9, 10 a causa
de una aparicidn de fudas en una tuberia de liquido a pre-
sidn, el cierrs de rozamiento entre la espiga 14y el ci-
lindro 13 actéa como frenc de rozamiento y, por tanto,
impide que, al faltar sl 1{quido a presidn, el puesto 1
de asccionamiento des cinta levantado se deposite bruscamen-
te sobre el suelo.

Cuando el puesto 1 de accionamiento
de cinta ha sido levantado y separado del suelo de la ma-
nera descrita, los aparatos de fuerza hidriulicos 22, 24
impiden, cuando estédn bloqueadas las tuberias de'liquida
conectadas a los cilindros 22, que la plataforma de ele-
vacidn 12 junto con el puesto 1 de accionamiento de cinta

gire en torno a la 1{inea central vertical 27 del cilindro

9.4,75 - 10 -
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13. Por otro lado, con ayuda de los aparatos de fuerza hi-
dradlicos 22, 24 ss puede girar la plataforma de elevacidn
12 junto con el puesto 1 de accionamiento de cinta con
respecto al mecanismo de traslacidén 6 en torno a la linea
central vertical 27 en el margen de un cierto 4dnqulo, para
ajustarla con respecto al mecanismo de traslacidn de una
manera adecuada para el transporte. Esto se realiza satan-
do del cilindro 27 el vastago de émbolo 24 de uno de los
dos aparatos de fuerza hidridulicos e introduciendo gimulta-
neamente enh el cilindro correspondiente 22 el vastagc de
dmbolo 24 del otro aparato de fuerza.

En el ejemplo de ejecucifn segln las
figuras 4, 5y 6 falta la espiga 14, Los émbolos de los
cuatro mecanismos de elevacidn hidrdulicos 9; 10 tienen
en sus extremas unas cabezas esféricas 31 sobre las que
encajan desde arriba unas cazoletas gsféricas 32 de tal
mahera que se puedan transmitir desde éstas en direccién
yertical a los émbolos 10 tanto fuerzas dirigidas hacia
abajo como tambidn fuerzas dirigidas hacia arriba, Las ca-
soletas esféricas 32 estén asentadas en una plataforma in-
ferior 33 por su lado inferior. La plataforma inferior
73 astd unida con la plataforma de elevacién 12 de la ma-
nera visible en la figura 5 de modo que la plataforma de
elevacién 12 pueda transmitir en direccién vertical a la

plataforma inferior 33 tanto fuerzas dirigidas hacia abajo

9.4.,75 - 11 -



como tambidn fuerzas dirigidas hacia arriba. Esto se rea-
liza con ayuda de dos coronas de bolas 34, 35 que estén
dispuestas entre una brida anular 36 y la plataforma de
elevacidn 12 o entre la brida 36 y una brida anular de la

5 plataforma de elevacidén 12 que abraza a la brida 36 por
abajo. En la plataforma de elevacidén 12 &stid asentada una
corona dentada 38 cuya linea central 39 discurrs vertiecal-
merite en el centro del espacio delimitado por los mecanis-
mos de elevacién 9, 10. Engranado con la rusda dentada 38

10 hay un pifién 40 que estéd apoyado con un 4rbol vertical 41
en un brazo de la placa inferior 33. E1 &rbol 41 es accio-’
nado a travéds de ruedas dentadas 42, 43 por un motor gléc-
trico 44 que estd montado en la placa inferior 33 por su
lado inferior. '

15 La figura 4 muestra que sl mecanismo
de traslacién 6 se ha introducido en el espacio libre entre
las patas 4 de la armazdn del puesto de accionamiento de
cinta y que el puesto 1 de accionamiento de cinte se ha
levantado y separado del suelo elevando la placa inferior

20 33 y la plataforma de elevacién 12 por medio de los meca-
nismos de elevacién 9, 10. La plataforma de elevacidn 12
junto con el puesto 1 de accionamiento de cinta, cuya ar-
mazédn estd unida fijamente con la plataforma ds slevacidn
por medio ds palancas 28 de dos brazos de la misma manera

25 que en el primer ejemplo de ejecucidn, puede ser hecha gi-

9.4,75 - 12 -
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rar en este caso con respecto al mecanismo de traslacidn
6 en torno a la linea central vertical por medio del mo-
tor 44 y de la transmisién de ruedas dentadas 43, 42, 40,
28, De este modo, el puesto 1 de accionamiento de cinta
levantado puede ajustarse con respecta al mecanismo de
traslacién 6 de la manera deseada para el transporte.

Tal como muestra la figura 6, es
posible también gue el mecanismo de traslacién 6 sea levan-
tadao del suelo mientras el puesto 1 de accionamiento de
cinta descansa sobre el suelo. Esto se efectla introducien
do los émbolos 10 de los mecanismos de elevacidn en los ci-
lindros 9, lo que presupone que 1os émbolos 10 son de doble
efecto. A este fin, los émbolos 10, como esta indicado en
1a figura 6 con lineas de trazos, estin escalonados de
modo que en sus extremos inferiores forman discos 45 cuyo
digmetro es igual al didmetro interior 9 y mayor que el
cilindro de los émbolos 10. Debido a que se introduce 1iqui-
do a presién en los espacios anulares de los cilindros 9 gi-
tuados por encima de 1os discos 45 y se descarga 1iquido
de los espaciocs de los cilindros situados por debajo de
los discos, los cilindros 8 y, con ellos, el mecanismo de
traslacidn 6 son levantados con respecto a los émbolos 10,
que nenden de la placa inferior 33 por medio de las cabe-
zas esféricas 31 y las cazoletas esféricas 32. Girando en

torno a la linea central vertical 39 el mecanismo de tras-
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lacién 6, gue, segln la figura 6, estéd flotando sobre el
suelo, se puede girar el mecanismo de traslacién con res-
pecto al puesto de accionamiento de cinta gue descansa so-
bre el suelo de modo que se realice el ajuste deseado del
mecanismo de traslacidn en correspondencia con la direccidn
del transporte.

En este ejemplo de e jecucidn se
guita también gque el puesto 1 de accionamiento ds cinta,
cuando esté levantado del suelo segin la figura 4, vuelqus
en cualquier direccidn desde los extremos superiores de
los émbolos 10, dado que esto lo impiden las cazoletas
gsféricas 32 qus - como se ha mencionado anteriormente -
circundan las cabezas esféricas 31 de modo que se puedan
transmitir de las cazoletas esféricas 32 a los émboles 10
fuerzas que actdan hacia arriba. '

Gracias a la unidn de rdtula 31,

32 entre los pistones 10 y la placa inferior 33, el pues-
to 1 de accionamiento de cinta puede ajustarse durante el
transporte, cuando el mecanismo de traslacidn 8 marcha so-
bre terrenc inclinasdo, de modo que siga siendo horizontal
1z pared 26 de la armazén del pussto 1 de accionamiento

de cinta.

En el ejemplo de ejecucidn segin
las figuras 4, 5 y 6 se fija también el puesto 1 de accio-

namiento de cinta sobre la plataforma de elavacidn 12 a ser
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posible en una disposicidn tal que la linea central ver-
tical 29 pase al menos aproximadamente por el centro de
gravedad del puesto de accionamiento de cinta. En los dos
ejemplos de ejecucién pueds verificarse de manera senci-
lla si se consigue esta disposicidn midiendo las presio-
nes de ligquido en los cuatro cilindros 9 y compardndolas
entre si. Estas presiones de 1iquido son diferentes cuan-
do el centro de gravedad del puesto 1 de accionamiento de
cinta se encuentra fuera de la 1{nea central vertical 39,
la cual pass a su vez por el centro del cuadrado cuyos
vértices estén detsrminados por las lineas centrales de
los cilindrés 9.

Para mantener dentro de una medida
admisible la compresidn especifica del suglo. bajo las ca-
denas de orugas 8 incluso con una carga muy granda del
mecanismo de traslacidén 6 originada por un cuerpo de car-
ga especlialmente grande, por ejemplo, un pussto de accio-
namiento de cinta especialments grande, sin que las cade-
nas de orugas 8 reciban una anchura indeseablemente gran-
de, 88 puede crear un cojin de aire debajo del soporte 7
del mecanismo de traslacidn entre las cadenas de orugas
8. Tal como muestra la figura 7; este cojin de aire 46
estid cerrado en todo su contorno por protuberancias de
junta huecas 47 gue gestén hechas, por ejemplo, de goma

y que son apretadas por airs comprimido en su interior
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contra 8l suela. El colchdén de aire estéd cerrado hacia
arriba por una pared horizontal 48 del soporte 7 del me-
canismo de traslacidn. A través de unas aberturas 49 prac
ticadas en la pared 48 se introduce aire a presidn en el
colchdn de aire 46 por medio de boquillas 50 con ventila-
dores axiales 51 dispuestos en ellas. Gracias a la sobre-
presién en el colchdn de aire 46 se absorbe una parte del
peso del mecanismo de traslacién 6 y del cuerpo de carga so-
portado por éste, de modo gue se descargan las cadenas de
orugas 8.

Es posible también gue el mecanismo
de traslacidn 6 estd equipado con cualesqulera aparatos de
trabajo, por ejemplo, con palas explanadoras, de mado que

ol mecanismo de traslacidn, cuando no se necesita para 8l
transporte de un puestoc de accionamiento de cinta o similar,
pusde utilizarse para otraos fines., Dado que el mecanismo de
traslacién, una vez que ha transportado, por ejemplo, un
puesto 1 de accionamiento de cinta a un lugar determinado,
por ejemplo a una instalacién de explotacidn a cielo abier-
to, puede ser separado ficilmente del puesto de accionamien-
tc de cinta después de que éste se haya depositado sobre el
sueio, ss puede smplear un mismo mecanismo de traslacidn
para el transporte de varios puestos de accionamiento de
cinta o cuerpas de carga pesados similares.

La presente solicitud, que corresponde

- 16 -
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a la presentada en la Repiéiblica Federal Alemana, el 5 de
Abril de 1974, bajo el N2 P 24 16 642.5, se acoge a los
beneficios del artfculs 51 del vigente estatuto sobre Pro-

piedad Industrial,

- REIVINDICACIONES =

Los puntos de invencidn propia y
nueva, que se presentan para que sean objeta de ssta so-
l1icitud de Patente de Invencidén en Espafia, por VEINTE afios,
son los que se recogen en las reivindicaciones siguientes:

12,- Dispositivo para el transpor-
te de cuerpos de carga, en particular para hacer avanzar
pugstos de accionamiento de cinta en explotaciones a cie-
1o abierto, con uh mecanismo de traslacidén que, para levan-
tar en cada tcaso un cuerpo de targa, puede sntrar en un

gspacio libre formado por gste con respecto al suelo y
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que presenta una pluralidad de mecanismos de elevacidn
nor medio de los cuales se puede llevar una plataforma de
elevacifn a aplicacidn con una superficie de apoyo del
cuerpo de carga que limita por .arriba el espacio libre,
caracterizado porque al menos un Srgano de apoyo (14; 10)
sstd configurado de modo que impida que la plataforma de
elevacidn (12) se levante separindose de los mecanismos
de elevacidn (9, 10), y porque estén previstos medios
(15, 16; 34, 35) que hacen posible un giro de la plata-
forma de elevacidn (12) con respecto a los mecanismos de
elevacién (9, 10) en torno a un eje vertical (27; 39)
que tiene una disposicidn determinada con respecto al
mecanismo de traslacidn (6).

28,~ Dispositivo seqln la reivindi-
cacién 18, caracterizado porque el 6rgano de apoyo (14)
est4 unido con la plataforma de elevacidn (12) a través
de una articulacidn (15, 16, 17) que permite movimientos
dé giro del mecanismo de traslacidn (6) con respecto a la
plataforma de elevacidn (12) unida fijamente con el cusr-
po de carga (1) en torno a un eje vertical (27), asi como
movimientos de basculacién de la plataforma de elesvacidn vy
del cuerpo de carga, y que puede transmitir fuerzas de
traccidn desde la plataforma de elevacidn (12) al 6roa-
no de apoyo (14).

2a,- Dispositivo seglin la reivindi-

- 18 -
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cacidn 28, caracterizado porque un dispositivo de sujecidn
(20) basado en el rozamiento sirve para inmovilizar el 6r-
gano de apoyo (14) con respecto a un cuerpo de guia (13)

que esté montado en el mecanismo de traslacidn (6).

, 42.- Dispositivo segdn las reivindi-
caciones 2% o 38, caracterizado porque la plataforma de ele-
vacién (12) estd unida ademés con el mecanismo de traslacidn
(6) por medio de aparatos de fuerza (22, 24) que estén dis-
puestos con inclinaciones tales que las fuerzas generadas

por ellos tienen componentes en el sentido de movimientos

' de giro en torno al eje vertical (27).

58,- Dispositivo seglin la reivindica-
cién 12, caracterizado porque la plataforma de elevacién
(12) esté spoyada sobre una plataforma inferior (33) por
medio de una corona giratoria (34, 35) que puede transmi-
tir a la plataforma inferior (33) fuerzas dirigidas hacia
arriba, y porgue la plataforma inferior (33) estd unida
con los mecanismos de slevaecidn (9, 10) que forman los ér-
ganos de apoyo por medic de articulaciones (32,33) que
pusden transmitir & los mecanismos de elevacidn fuerzas diri-
gidas también hacia arriba.

ge.~ Dispositivo seqln una de las
reivindicacionss 12 a 52, caracterizado parque el mecanis~

no de traslacién (6) tienme equipos (47 a 51) para generar

un cojin de aire.

9.4,75 - 19 -
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9.

72.- Dispositivo para el transpor-

.te de cuerpos de carga.

4.75
EAS e«

Tal y como se ha descrito en la fNe-
moria que antecede, reprssentado en los dibujos que se acom-
pafian y para los fines que se han especificado.

Esta Memoria consta de veinte hojas

gscritas a maquina por una sola cara.

fMadrid,
p.A.

- 20 -
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