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MEMORTA DESCRIPTIVA

La presente invencidn se refiere a los sistemas
de mando con puesto mévil del tipo de caja suspendida (lla-
mada también caja colgente) para la maniobra de aparatos ta
les como aparatos de manutencidén, mfquinas herramientas o
similares en los cusles el 6rgano de trabajo (gancho de elg
vacién, herramienta de mecaenizado ete. ...) es mévil y sus~
ceptible de desplazarse en varias direcciones de las que

por lo menos una es8 horizontal, = = « = =« = = = =« « « =

Los sistemas de mando con puesto mévil actuales
son, en su mayor parte, del tipo que comprende wna caja de

mando que est4 suspendida por un cable flexible de wién a
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ung caja de conexién (muy a menudo mévil sobre un carril) y
que estd equipada, para cada direccién de desplazamiento

del Srgano de trabajo del aparato mandado, con por lo menos
dos 6rganos de mando diferenciados para mendar el desplaza-
miento de este 6rgano de ‘trabajo en un sentido o en el otro

de la direccién considerada, = = = = « = = = = @ = - - - -

En las realizaciones cl4sicas, los 6rganos de man
do de la caja suspendida presentan la forma de botones~-pul
gadores o de teclas basculantes y estén provistos, cada
uno, de un signo de referencia tal como uma flecha-o una lg
tra apropiado para indicar al operador la direccién y el
gsentido en los cuales va a desplazarse el Srgano de irabajo

gl presiona sobre el 6rgano de mando considerado, = = = - =

En el caso, por ejemplo de un puente rodante, en
el cual el 6rgano de trabajo (gancho de elevacién) puede
desplazarse segin por 1o menos tres direccianeg a saber una
direccién verticsl ("eleVaéidn") y dos direcciones horizon-
tales ("traslacién y direccién"), la caja de mando poseerd
tres pares de 6rganos de mando diferegcig@oe ¥ referencia~-

doasucesivamentez—w———— mmmmm - e e e wn e e

Subida-descenso para la "elevacién"
Adelante~atrds para la "traslacién"

Izquierda~derecha para la "direccién" ‘

Puede producirse, sin embargo, que el operador es

Crarae Tt
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té obligado en el curso de su desplazamiento, y en funeién
de los imperativos de manutencién, a hacer girar la caja de
mando sobre si misma imprimiendo al cable flexible de wnidn

wna cierta torsidile = = = = = = = = = - - - - - - - - - -

Con una rotacién de este tipo de la caja de mando,
es evidente que los signos de referenciado afectados g los
6rganos de mando pierden su significacién de origen. AsI,
para una rotacién de 1802 de la caja, los sentidos de des-
plazamiento (vistos por el operador) del érgano de trabajo
en cada una de las direcciones horizontales serdn inversos
de los indicados en la caja frente a los 6érganos de mando
correspondientes a esta direccién. Para una rotacifn de 902
(o de 2702), las direcciones "traslacidn" y “direccién" se

substituyen la unga a la ofra. = = = = = = = = = = = = = = =

Dichos cambios de significacién de los signos de
referencia pueden provocar desperfectos materiales y acci-
dentes corporales. Es la razén por la cual, en la prictica
¥y cuando el aparato lo permite, el operador procede a wn en
sayo que consiste en un impulso de mando que le permite com
probar el sentid; de lg direccién del movimiento mandado.
Estos ensayos de control (llamados de tecleo) son muy perju
diciales para el aparato que se halla sometido a unos arran
gues repetidos, de frecuencia a menudo superior al numero
de arranques/hora previstos por el constructor, y provocan

un deterioro prematuro de los mecanismos y wn gasto indtil
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Para evitar los inconvenlentes precitados, | parti-
cularmente cuando tigng lugar el empleo de cajaé de mando _
1llamado iﬁtuitivo, 'qua comprendé un érgano de mando vnico
mévil en varias direcciones, se han propuesto unos cables
de wmnién antigiratorios aptos para mantener la caja segin
una orientacidn constante. Estos cables son pesados, volumi
nosos y prohiben, por su funmcién misma, una rotacién de la
caja de mando sobre sf misma lo que, en ciertos casos, pue~-
de resultar a menudo deseable y algunes veces indispensable,
El manejo de la caja resultas diffcil y fatigante teniendo

en cuenta la relativa rigidez del cable y su peso., = = = =

La presente invencién prevé un sistema de mando,
con caja de mando suspendida, que no presenta los inconve-
nientes procitados permitiendo al mismo tiempo uma rotacién

de la caja sobre sf misma por torsifén del cable. = = « = =

Més preéisamente, la invencién pz;evé w sistema
de mando del tipo definido anteriormente y en el cual la ca
ja de mando incorpora un elemento mévil de referencia cuya
orientacién se mantiene fija por medio de wna transmisicﬁ
asociada a la caja de conexién y unos medios de sefializacién
asociados a este medio de referencia para dar al operador
uwna indicacién #isible que le permita elegir el 6i'gano de

mendo correcto para obtener el sentido de desplazamiento de
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Con la disposicién, en la caja de mando, de me~
dios de sefializacién conitrolados por el elemento de referen
cia de orientacién fija, se concibe que es posible dar al
operador una indicacién correcta del sentido de desplaza-
miento del drganoc de trabajo obtenido por el accionamiento
de cada érgano de mando, cualquiera que sea la orientacién

e la caje = = = = = = = - = = .- - -------- ---

En una disposicién preferida, estos medios de se=-
fializacibén comprenden wn disco rotativo sensiblemente hori-
zontal que estd unido al elemento de referencia para conser
var una orientacién fija, siendo este disco portador en su
cara superior, visible desde el exterior por lo menos en
parte, de wn signo de referencia afectado a la o a wna de
las direcciones horizontales y que corresponde g wno de los
érganos de mando diferenciados relativos a esta direccién,
informando la posicién relativa de este signo de referencia
al operador sobre la orientacién del desplazamiento del ér-

geno de trabajo que obtendria si accionara este frgano de

DANAC, = = = = = = = = === = — == = -

la invencién prevé también un sistema de mando pa
ra wn aparato cuyo érgano de trabajo es mévil y susceptible
de desplazarse en varias direcciones, comprendiendo el sis-
tema una caja de mando que estd suspendida de una caja de
conexién y que esté equipada con varios 6rganos de mando di

ferenciados para mandar el desplazamiento del Sérgano de tra
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bajo en estas direcciones y caracterizado porque la caja de
mando comprende una caja que presenta ventajosamente la for
ma de w. tronco de pirdmide oblicua invertido y una empuila-
dura montada preferentemente gixja.toria alrededor de wn. eje
inelinado y que estd fijada a la parte inferior de esta ca-
jas ¥ porque los 6rganos de mando estdn, por lo menos en
parte, agrupgdos en abénico glrededor de la empufiadura de
manera que pueden ser accionados por el pulgar de la mano

del operador que ha tomado esta empufiadura, = = = = =« « = =

Con una geometrfa de este tipo de la caja de man~-
do, se comprende gue el cperador puede, con una sola mano,
asegurarwa toma enérgica de la caja y accionar sucesivamen
te los diferentes érganocs de mando dispuestos en abanico al
rededor de la empufiadura de esta caja sin soltarla. La posi
ceién y la ineclinacién de esta empufiadura crean, ademés, las
mejores condiciones para evitar cualquier fatiga indtil. -

La invencién se comprenderd mejor con la lectura
de la descripcién siguiente que se refiere a los planos ang

x08 dados tnicamente a t{tulo de ejemplo, en los cuales: -

la figura 1 es una vista esquemdtica en seccién

con arrancados de un sistema de mando segin la invencién, -

la figura 2 es wa vista frontal de la caja de

mando del sistema de la invencidn, y = « = = = = = = = = =
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la figura 3 es una vista por encima de lg caja de

mandOdelafiguraZ. ------- - aGn W em ws W G ar W OB W W=

En las figuras, la referencia 10 designa un sistg
mg de mando destinado a la maniobra a partir de wn puesto
mévil de un sparato determinado (no representado) fal como
w gparato de manutencién del tipo palipasto mévil, puente
rodante, sistema de llenado de tolva, aparato de elevacién
etc.w 0 incluso de una miquing herramienta. En la presente
descripcifn, el aparato mandado es un puenite rodante pero
es evidente que el sistems de mando de la invencién no estd

limitado a esta aplicacién particular. = « « = « = - -

La esencialidad del sistema 10 estd constituida
por una caja de mando suspendida 12, por wma caja de cone-
xi6n 14 montada mévil sobre wn carril rectilineo.16 que se
extiende paralelamente a los carriles (no representados) so
bre los cuales el puente rodante (no representado) es sus-
cepiible de desplazarse en traslacidén, y por un cable flexi
ble de unién multiconductor 18 que permite suspender la ca-
ja de mando 12 bajo la caja de comexién 14 y transmitir a
una barra de bomes de conexién 20 previsia en esta caja
las Srdenes eléctricas (o fluidicas) establecidas a nivel
de la caja 12. Los bornes de la barra 20 éstén conectaé.o's,
ademds, a los mecanismos motores del puente rodante por un
cable flexible plano clésico 22 conectado a la caja de cone

xién 14 por wn conector de espigas miltiples 24, — = -~ ~ -
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La caja de mando 12 se.compone de una caja 26 que
presenta la forma general de un tronco de pirédmide oblficua,
invertido, con la base mayor sensiblemente horizontal y wna
empufindura inclinade 28 de forms alargada, fijeda a la par-

La empufiadura 28 estd ventajosamente realizada en
material pldstico moldeado o en caucho y es solidaria de un
tubo 30 susceptible de girar sobre un eje hueco 32 conve~
nientemente fijado a la base menor 34 de la caja 26, El eje
32 estd inclinado sobre la horizontal en un dngulo compren~
dido entre 02 y 802 gproximadamente y preferentemente préxi
mo & 409, de manera que permita una toma enérgica de la em-
pufiadura por el operador, en las mejores condiciones de po-
sicién del antebrazo y del brazo, teniendo en cuenta la al-
tura a la cual se halla sugpendida la caja 12. El extremo
inferior de la empufiadura (no visible en la figura 1) puede
comprender wn Srgano de mando (no representado) tal como

wa cerradura de contacto o un botén de mando de un avisa-

dor. ---------- E wn NS GE WmE WS EE MR G Sk Es @ G W ES ae

En los lados de menor altura, en niimero de tres
en la realizaciln representada, o sea 36a, 36b y 36¢ de la
caja 26, estdn dispuestos una pluralidad de Srganos de man=—
do destinados a permitir al operador maniobrar los diferen—
tes mecanismos del puente rodante. En la realizacién repre-

senteda, estos frganos de mando comprenden: =~ — = = « « = =
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~ tres teclas basmculantes 38, 40 y 42 de tres po-
giciones, dispuestas en abanico alrededor de la empufiadura
28 para mandar sucesivamente el desplazamiento del érgano
de trabajo del aparato mandado en el uno o el otro sentido
de cada una de las principales direcciones, en las cuales

este 6rgano de trabajo puede ser desplazadoy, = = = = = = =

- una cerradura de contacto o interruptor 44 para

la puesta en servicio o fuera de servicio del aparato, y =

- uno o varios botones-pulsadores o botones gira-
torios de varias posiciones 46, 48 pars mandar ciertos des-
plazamientos secundarios del Srganc de trabajo tales como,
por ejemplo, una rotacién de este érganc sobre si mismo, o
para mandar una aceleracién o, al contrario, un frenado de

tal 0 cual desplazamiento, = = = « ~ = = = v = « = = = - -

En el caso considerado de una utilizacién de la
caja con wn puente rodante en el cual, de manera clésica,
el Srgano de trabajo estd constituido por un gancho de ele~
vacién, accionado por wn polipasto montado sobre wn carro
apto para rodar sobre un puente mévil a su vez sobre unos
carriles, la tecla 38 puede mandar el desplazamiento en el
uno o el otro sentidos del carro sobre el puente, o sea deg
plazamiento llamado de "Direccién D" del Sérgano de trabajo,
la tecla 40 manda el accionamiento del polipasto (subida y
descenso) o bien el desplazamiento llamado de "Elevacién L"
del 6rganc de trabajo y la tecla 42 manda el desplazamiento
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en el uno o el otro sentidos del puente sobre sus carriles,
0 bien el desplazamiento llamado de "Iraslacién I" de este

Cada ung de las *bec.'l.:a,aaT basculantes 38, 40 6 42 es
doble en el sentido de que Be compone de dos teclas elemen-
tales solidarias y opuestas que estén destinadas a mandar,
cada una, el desplazamiento del érgano de trabajo en uno de
los dos sentidos opuestos de la direccién correspondiente a
la tecla basculante considerada. Las teclas elementales de
cada tecla basculante estén diferenciadas previendo, para
una por 1o menos de estas teclas elementales, un signo de
referencia tal como wma flecha apropiado para permitir al
operador, av'egdn la indica,cidn visible que le es proporo':!.ong_.
da (ver mis adelante), seleccionar la tecls elemental que
manda el desplazamiento del drgazio de trabajo en el sentido
deseado de la direccién elegida. = « = = = « = = & = «w =~ =

Queda entendido que cada una de las teclas bascu-
lantes es de manera conocida de accionamiento por impulso
(wa sola posicién estable) o de posicién fija (tres posi-
ciones estables). En una variante, cada una de las' teclas
basculantes 38, 40 y 42 es remplaiada. por dos botones pulsa

dores superpuestos y diferencindog. = = = = = = - -

Unas nervaduras (no representadas) pueden estar
previstas en las aristas que bordean los lados 36a, 36b,

36c pars asegurar la proteccién de los diversos frganocs de
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mando y prevenir una maniobra simultdnea de las dos teclas.

basculantes préximas. = = = = = = = - e = - -

Con la disposicién en abanico de las teclas 38,
40y 42 y con el montaje giratorio de la empuiladura incling
da 28, se comprende gque el operador puede, con la ayuda de
una sola mano (derecha o izquierda), tomar firmemente la em
pufisdura .y presionar con su pulgar sobre una cuslquiera de

las teclas elementales diferenciadas sin soltar la empufiadu

ra,-l-----n—--—a-——----—-a----—nuw

La caja de mando 12 es completada por wn medio
de seflalizacién mévil, generalmente indicado en 50, que es=~
t4 condicionado a wna orientaciln horizontal fija determina
da, como se explica arcontinuacién, ¥ que es apto para dar
al operador ls indicacién visible que le permite seleccio—
nar, para cada direccién de desglaza,miento, la tecla ele=-
mental correcta que mandard el desplagamiento del Srgano de

trabajo en el sentido deseado de la direccifn en cuestiédn.

El condicionamiento del medio de sefializacién 50
a una orientacifn fija estd asegurado por medio de un ele-
mento mévil de referencia, tal c.omo un 4rbol sensiblemente
vertical 54.montado para girar en la caja 26 por cualquier
medio conveniente, tal como unos rodamientos de bolas. ILa
orientacién en un plano horizontal del elemento de referen-
cia 54 (o sea la posicién angular de este elemento alrede-

dor de su eje) se mantiene fija por una transmisién 56 aso=
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ciada a la caja de conexifn 14, = = = = = = = = v = = = -

En la reaiizacidn representada, esia transmisién
56 estd constituida por wn cable metdlico no retorcible 58
(1lamado también cable antigiraforio) montado en una vaina
flexible 60 alojada en la vaina exterior 62 del cable de
unién 18. E1l extremo inferior del cable 58 estd conveniente
mente fijado en el elemento 54 y su extremo superior estd
equipado con un pequefio pistén cilindrico de base no circu~
lar 64 montado deslizante en una pieza cilfndrica de guiado
de forma correspondiente 66, prevista en la caja de conexién
14. Con ung disposicidén de este tipo, se concibe que la
orientacién del eje 54 permanece constante cualesquiera que
sean las torsiones eventualmente impuéstaa al cable 18, per
mitiendo el deslizamiento del pistén 64 en la pieza 66 com-—
pensar el aumento de la longitud de la transmisién 56 cuan-
do tiene lugar una torsidén del cable 18 = = = = = = = = =

En una variante, la transmisién 56 estd constitui
da por un servomecanismo de posicién del tipo conocido, tal
como una transmisidén sinero con selsins cuyo érgano de sali
da (asociado al elemento 54) es mantenido por el juego de
campos electromagnéticos determinados sn la misma orienta-
cién que el 6rgeno de entrada que estd, a su vez, calado sg
gin wna orientacidn terminada. Esta variante puede ser uti-
lizada particularmente cuando ¢l carril 16 no es rectilfneo
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Ademis de la vaina 60, que gira alrededor del ca=-
ble 58, y de la capa 68 de los conductores eléctricos (o
flufdicos) que wnen los diferentes érganos de mando de la
caja 12 con la barra 20, la vaina 62 del cable de unién 18
5 puede ventajosamente contener un cable portador de suspen-
sifn 70, convenientemente unido por sus extremos a las ca~
jas 14 y 26 para soporiar la parte esencial del peso de la
caja 12, La utilizacidn de una vaina flexible 62, relativa-
mente ancha y convenientemente fijada a las cajas 14 y 26,
10, y de wn cable portador 70 alojado en esta vaina 62 con w
cierto juego (igual que la capa de los conductores 68 y la
vaina 60) permite imprimir al cable 18 wna cierta torsién

que puede alcanzar varias vueltaS, = = = = = = - -

En la realizacién representada, el medio de sefia-

15 lizacién 50 estd constituido por un disco plano 72 solida-
rio de wm 4rbol sensiblemente vertical 74 montado para gi-

S rar en la base superior 76, de mayor dimensién, de la caja
26, El 4rbol 74 estd wnido al 4rbol 54 por una transmisidn

mecénica de una relacién de 1/1, de manera que la orienta-

204 cién del disco horizontal 72 permanezea también constante.-

La cara superior del disco 72 es visible desde el
exterior -~por lo menos en parte-- a través de un cuadrante
de proteccidén de forma redonda 78 fijado sobre la base ma-
yor 76 de la caja 26. Esta cara comprende (ver figura 3), pa

25. ra cada una de las direcciones horizontales de desplazamien

to del Srgano de trabajo, (Direccién D y Traslacién T), un
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signo o referencia tal como wna flecha 80 6 82 que corres—
ponde al signo de referencia llevado por una de las dos te-
clas elementales de la tecla basculante relativa a la direg

Cidn horizontal OonBidgra,da. - M G MR W we em MR W W e q - -

En el ejemplo previsto, el diseco 72 llevard wa
primera flecha de referencia 80 frente a la letra D que de-
termina la direccifn llamsda "Direccién” y una segunda fle-
cha de referencia 82, perpendicular a la primera, frente a

la letra T que determina la direccién llamada "Traslacién".

El disco T2 pue@e ser completado, como ge ha re-
presentado en lg :igura 3, por una tabla sinlptica del apa~
rato mandado visto por encima. COJ:'l una tabla de eate tipo,
que constituye de hecho una reproduccién de la posicién geo
gréfice exacta del aparato mandado, teniendo en cuenta la
constancia de la orientacién del disco 72, el operador pue-
de, en ausencia incluso de las letras D y T, hallar el par
de 6rganos de mando (o sea la tecla basculante) que interesa

lg direccién en la cual desea desplazar el 6rganc de traba-

jo.-.—. uuuuu -—a-m--—---‘-——---n-'—

En una variante posible, el medio de seflalizacién
50 comprende, para cada direccidén horigontal, por lo menos
wn medio de sefializacién (tal como una rueda) que lleva en
su periferia un cierto nimero de signos de referencia (ta~-
les como unas flechas de orientacidén diferentes) que son

susceptibles de llegar, cada uno a su turno, frente a un cug
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drante situado a nivel de una de las teclas elementales, no
llevando estas (ltimas entonces ningin signo de disociacién
o de funcibn en cuanto a la direccién mandada. Asf, por sim
ple lectura de los signos de referencia que-aparecen deirés
5e de los cuasdrantes, el operador presionard sobre la tecla
elemental situada frente al signo de referencia cdrréspon—

diente a la direccién y a los sentidos desealos. = = = = =

Se concibe ademds que el medio de seflalizacién

50 podria estar realizadc segin otros modos. Importan sim-.
10. plemente que estéiconvénientemen’ce unido al elemento de re~

ferencia 54 y que-sea apto, en funcilén de su posicibn en la

caja 26, para proporcionar al operador una o varias indica-

ciones visibles que permitan a este operador seleccionar in

mediatamente la tecla elemental que mandard el desplaiamieg
15. to del érgano de trabajo en la diréccidén horizontal y en el

sentido deseado, cuaslquiera que sea la orientacién dada a la

caja 12 por este Operador. = = = = = = = = = = = - = - = -

Ia caja de mando puede también comprender, como

se ha representado en 84, un cusdrante detris del cual se
20. desplaza wn medio de sefializacién (rueda, disco, banda, con
CE tador, etc. ...) accionado en fumcidn de un bvamafio variable
o ligado o bien a la posicibn del Organo de trabajo, tal como
su altura con respecto al »suelo, 0 a su orientacién geogri-

fica o incluso a su funcionamiento tal como su carga. — = -

25. ) Desde luego la invencién no estf limitads a aque-
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1los modos de realizacidn descritos -anteriormente y numero-
sas modificaciones pueden ser aportadas sin salir del marco

de la presente solicitud, = =« « w e w e = W w v v = v = » =

A los efectos consiguientes 8e declaran de nove-
dad y propiedad para Espafia, sus territorios y plagas de so

beranfa, las reivindicaciones que siguen. = = = = « « = = o
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REIVINDICACIONES

R — i e e P ———

1.- Perfeccionamientos en los sistemas de mando a
distancia, para aparatos cuyo 6rgano de trabajo es mévil y
susceptible de desplazarse en varias direcciones de las que
por 1lo menos wna es horizontal, del tipo que comprende wna
caja de mando que estd suspendida por un cable flexible de
wnién a wna caja de conexién y que estd equipada, pars cada
direccién de desplazamiento, de por lo menos dos 6rganos de
mando diferenciados para mandar el desplazamiento ael érge~
no de trabajo en un sentido o en el otro de la direccién
considerada, caracterizados porque la caja de mando incorpo
ra un elemento mévil de referencia cuya orientacién se man-
tiene fija por medio de uma transmisién asociada & la caja
de conexidn, y unos medios de sefializacién asociados a este
medio de referencia para dar al operador una indicacién vi-
sible que le permita elegir el 6rgano de mando correcto pa-

ra obtener el sentido de desplazamiento deseado. = = « = -

2.~ Perfeccionamientos segin la reivindicacién 1,
caracterizados porque la transmisién precitada comprende un
cable no retorcible montado en una vaina alojada en el ca-

bledemidn. ------ B e e G EE TR MR R S R WA BN TR We e e e

3.~ Perfeccionamientos segin cuaslquiera de las
reivindicaciones 1 6 2, caracterizados porque los medios de

sefiglizacién comprenden un disco rotativo sensiblemente ho-
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rigontal que esti unido al elemento de referencia para con-
servar wna orientacién fija, siendo este disco portador en
su cara superior, visible del exterior por lo menos en par-
te, de un signo de referencia afectado a la 0 a una de las

direcciones horizontales y que corresponde a uno de log 6r-
ganos de mando diferenciados relativos a esta direccién, in
foimando la posicién relativa de este signo de referencis

al operador sobre la orientacidén del desplazamiento del 6r-

gano de trabajo que obtendrfa si accionara este 6rganoc de

maxldo.u-.quwuu—-—wuw-mhu—n—--nuu&-

4.~ Perfeccionamientos segin la reivindicacién 3,
caracterizados porqus el disco de sefiglizacién comprende
ademds, en su cara superior, una tabla sinéptica del apara-
to de manera que recuerde la orientacién de éste con respec

to al operador. = = = = = = ~ - - - - - -------

5.- Perfeccionamientos segin cualquiera de las
reivindicaciones 1 a 4, caracterigados porque ei cable de
unién contiene en una vaina flexible -de una parte el conjun
to de los conductores susceptible de tranamitir a la caja
de conexién las Srdenes establecidas s nivel de la caja de
mando y por otra parte un cable portador que une esta dlti-
me a la caja de conexién para soportar la parte esencial del

6.~ Perfeccionamientos segin cualquiera de las

reivindicaciones 1 a 5, caracterizados porgque la caja de
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mando estd compuests esencialmente por una caja equipada
con wn cierto nlmero de Srganos de mando y por una empufia~
durg fijada a la parte inferior de la caja, estando dichos
6rganos de mendo, por lo menos en parte, agrupados en abani
co alrededor de la empufiadurs de maners gue puedan ser ac-
cionados por el pulgar de la mano del operador que ha toma-
do estz empufladura, = = = -~ = - e e e e e -

7.~ Perfeccionamientos segn la reivindicaecién 6,
caracterizados porque la empufiadura es de forma alargada y
estd fijada sobre un eje inclinado sobre la horizontal en
un édngulo comprendido entre 02 y 802 aproximadamente y pre-

ferentemente prdximo a 409. P Wm em R G EGp G SO W S SR E WR e s

8.~ Perfeccionamientos segin la reivindicacién 7,
caracterizados porque la empufiadura es susceptible de girar

alrededor de BU €J6: = = = = = = « = = = - - - - - ----

Q.- Perfecciqnamientos segin cualquiers de las
reivindicaciones 6 a 8, caracterizados porque la caja presen
ta la forma general de un tronco de pirdmide oblicua inver-
{tido cuya base mayor es horizontal y define la parte supe-
;-ior de la caja, estando los dréanos de mando dispuestos en
la mayor parte en los lados de menor altura del tronco de

pirémid.e'-"—-*-- ~~~~~~ —‘—— ------ -~ s -

10.~ Perfeccionamientos segin cualquiera de las

reivindicaciones 3 y 9, caracterizados porque la base mayor
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soporta wi cuadrante redondo que contiene el disco rotativo

» 11.~ Perfeccionamientos segin cualquiera de las
reivindicaciones 6 a 9, caracterizados porque los dos 6rga-
nos de mando afectados a cada una de las direcciones de deg
plazamiento estdn acoplados para formar un 6rgano de mando
Unico susceptible de ser desplazado hacia arriba o0 hacia
abajo a una y otra parte de una posicién neutra segin el

sentido deseado del desplagamiento del 6rgano de trabajo. =

12.- Perfeccionamientos segin cualquiera de las
reivindicaciones 1 a 11, caracterizados porque la caja de
mando comprende um medio de seflalizacidén de wn tamafio varia

ble que concierme al 6rgano de trabajo. = = = o = = w ~ - .«

13.~ "PERFECCIONAMIENTOS EN LOS SISTEMAS DE MANDO

Todo ello conforme se describe y reivindica en la
presente memoria que conata de veinte hojas, foliadas y me=
canografiadas por una sola de sus caras, y de dos léminas
de dibujos que la ilustran.

MADRID, 30 ENERO 1976
P.A. M. CURELL Sufioyn

—

/Mortirdannd]
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