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~° El invento se refiere a aparatos de manipulacién .
paxé sistemes de transporte por contenedores, es decir sistenas
de franspérte en los cuales las mercancias que’hén de ser trang
portaéas se almacensn en contenedores de. tamafio normalizado, los
cuales se llevan al deshino previsto por carretera, ferrocarril
o por barco, o utilizandc una combinatién de estos medios de trans
porte. ' T

Los conuenedores pueden ser édel tivo conpletamenup
cerrado o de estructura esguelética o también de estructura- pla-
na, y estén provisios en cada esquina accesorios I50 o equivalen
tes destinados a acoplarse con unos dispositivos de fijacidén si-
tuados en los vehfculos, 0 con un equiﬁo de manipulacién.

~ Cuando estos contenedores estdn 1lenbs, pueden pe-
sar, por ejemplo.40 toneladas brutas y, pof taﬁto, eh los almace
nes principales que manipulan grandes mimeros de contenedores,
resulta adecuado y econéimico utilizar gruas, torres elevadoras o
miguinas m6viles de gran potencia para elevar, desplaszar y bajar
los contenedores con el objeto de cargarlos o descargarlos de los
vehiculos, o para transferirlos entre vehiculos.

_ Sin embargo, estas méqguinss de manubtencién de gran
potencia son de wtilizacién totalmente antiecondnmica en gran mi-
mero'de lugares de carga y de descarga, por ejemplo en fébricas
¥y almacenes en los cuales se manipvlan solamente pequefios miseros
de contenedores en un momento dade, y por tante se ha promuesto

proporcionar unos dispositivos de manipulacién que pueden sujet

AT ANy
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se de manera rigida, sunque provisional, en un contencdor, ¥y que
incluyen unas patas extensibles accionadas por un motor capaces
de elevar un contenedor llemo en grado suficients para permitir
su carga o su descarga del vehiculo de tramsporte y, si se desea,
pera bajar el recipiente sobre el suvelo de modo‘que log disposi-
fivos de manipulacién puedan ser rebirados para ser vitilizados
en la manipulezeién de otro contenedor. |

Una forma propuesta de un aparato de este tipo in
cluye una sola pata y por tanto se necesitan cuatro aparatos idén
ticos para manipular un conlenedor, uno en cada esguina, 4

. Una segunda forma de dicho aparato que ha sido pfgv

puesta incluye una armedura rectangular que puede sujetarse en
el contenedor vor nedio de dispositivos de conexién de desarme
répido, ¥y que lleva unos conjuntos de émbolo y'cilindro hidrduli
cos, cuyos vastagos de émbolo esbdan dotados de rodillos que se
aepoyan sobre el suelo durante la elevocién de un contenecdor.

Esbae dos propuestas presentan inoon§enieﬁtes de
funcionamiento que el ohjetlo del invento estd desbinado a cviter.
‘ " De acuerdd con el invenbto, un aparato de manipula-
cién para sistemas de transportes a base de conbenedores incluye
una. armadura constituida por montauntes éeparadq& y elenentos
transversales que unen los montantbes, téniendo la armadurs unas
patag que pueden exbtenderse ai ser<accionadaﬁ por un motor y Que
estdn adaptadas para sujetarse de manera ririda en una extreaidad

de un contenedor por medio de unos primeros dispositivos de fija~



10

15

20

.25

cibén que sobresslen en una superficie de la armadura adyacente s
los extremos superiores de sus montantes laterales, esténdo el

primer dispcsitivo de fijacién adaptado para acoplarae'deimanera
fija con los accesorios IS0 o parecidos situados en la pafﬁé £V
perior del contencdor, y por medio de unos segundos dispositivos
de fijaéién que scbresalen tembién en dicha superficie de la ar—
nmadure para acoplarse de manera fija con les accesorios IS0 o pa
recidos que cobdn situados en la parve inferior del contenedor,

incluyendo también la armadura vnos receptdculos destinados o re

“cibir los brazos de une carretilla de horquille elevadora, abrifn

dose d;ﬁhos receptdculos en une dirececidén orientadas a partir de
la cara opuvesha de le armadura.

Dicho dispositivo do wanipulecidén puede ser de peso
reducido en ccaparacién con las mdgquinas de manipulacién conoci-
das y puede ser menipulado fdcilmente para su fijacién en un con-
tenedor vor medio de un vehficulo normal del Lipo de carretilla de
horquilla elevadora.

De acuerdo con un iodo ée realizzcidn preferido,
los primeros dispositivos de fijacidn estdn montados de manera
ajustable en unos salientes que se extienden a partir de dicha
superficie de lz arundura, y estos salicntes, durante,su vtiliza
cibén, se extienden cnciwa de los accesorios IE0 o pareﬁidos supe
riores de nmodo guve los primeros dispositivos de fijacién S€ aCOo--
plen con leg accecorics guperiores gracias a un movimiento descen

dente.
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También pueden formarse unos receptéculos orienta~
dos lateralmente respecto a la armadurs para peraitir la manipu~
lacién lateral de los aparatos, y pueden preverse unos receptdcu
los bien en la parte superior o en la mitad de la altura de la
armadura o tanto en la parte superior como en la mitad de altura.
Si se desea, los receplbdoulos pueden estar constituidos por una
estructura de cub-armadura £ija montade de manera rigida y que 80
bresale de la superficie de le armadura alejada respecto a lom sa
lientes del soporte del aparato de fijaciédn.

De acuerdo con otra caracteristica del invento, los
primeros digpositivoes ce fijacién pueden conectarse los unos con
log otros durante el funcionammiento, de a2l manera gue puedan ser
accionafdos por wn operario situzdo en el sueclo. 7

De acverdo con otra caracteristica del invento, pa-
ra que un aparato pueda ser ubilizado con contenedores de diferen
tes altura, pueden preverse unos medios para cambiar la separo-
¢cién vertical Ge los primeror y sepundos dispositivos de fija-
cion. De manera adecuadm, cstow medios pueden tever la forma de
manguitos que pueden deslizarsathacia arriba ¥ hacia abajo en
log montantes de la armadure, estando los sesundos dispositivos
de fijacidn soperiados por los manguitos, y en este caso, lac pa
tas pucden estar provistus de pids en sus exirenidades inferio-
res y los menguitos pueden descawsar librementc robre los pies,
con lo cud log manguitos pueden ser elevados y bhajados haciendo

gue las patas se extiendsn -y se retraigan.
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" nipulacién segin cl invento,. podrdn verse cn la siguiente descrin

De acuerdo con otra caracteristica del invento, la
armadura puede ineluir unos montantcs huecos que conbienen las
patas extensibles que pueden deslizerse en ellos,. reéibienﬁo tan
bién cada montante hueco un conjunto de cilindro y é&boio de ac-~
cionamiento de la pata que estd conecitado por unos pivotes en
una perte superior del mcntante y cn una parte inferior de la pa
ta, extendiéndose el cje de pivotamiento de la parte superior en
una direccidn que forms unos éngglos rectos con respecto_él eje
de pivotamiento de la parte inferior. .

Ietba disposicidén prescnta la venvaja que consiste
en que.el conjunto de cilindro y émbolo no estd sometido a cargas
laterales que tienden a producir el blogueo del émbolo en el in-
terior del cilindro del conjunto. Los montantcs huecos pueden
constituir los clementcs laterales de la armsdura o pueden ser
montantes huacos articulados en los montantes laterales de la ar
madurs, de modo que puedan oscilar hacia el exterior desde una DO
sicién de almacenado cn las cavidades de los montaﬁtes laterals,
hasla su posicitn activa.

Otras caracteristicas dtiles de los aparatos de ma
cién:

Los dibujos adjuntos ilustran, solamente a titulo
de ejemplo, un cierio mimero de modos de realizacidén del invento.

En los dibujoo:

la figura 1 representa en perspectiva un priner o
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do de realizacidn,

la figura 2 reprecenta una modificacién del modo
de realizacion de la figura 1, A

las figuras 3 y 4 ropresentan una construccién de
dispositivo de Tijacién destinado a ser utilizado con log modos
de realizacién de las fisuras 1 y 2, '

lo. figura 5 representa de manera detaliada unz. consg
truceién adecvads de pats extensible y de su conjunto de émbolo y
cilindro de zccionamiento, |

la figura 6 representa otro modo de realizacidén del

gparate de manipulacidn,

la figura 7 representa un dispositivo de comtrol
marual pars los dispositivos de fijacién en la parte superior de
los aparatos de manipulacibng

le figura 8 representa otro modo de realizacidn del

aparato de manipulacién semin el invento, visto desde un lado,

la fipura © repreéenta el modo de realigacién de la
figura 8, visto desde el otro lado,

la figure 10 y la figura 11 son unas vistas que co-
rresponden a las figuras 8 y ¢ de otro modo de realizzcibn,

la figura 12 es una vista en seccidén btonada a lo
largo de la lines 12-12 de la fisura 9, ¥

la Tigura 13 representa una modificacidn.

o forma del aparato de mapipulacién que se represen

te en la figura 1 incluye una ariadurs rigida que tiene wnos mon-
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tantes .10 y unos elemenmbos btransversales 11 gue unen los montan-
tes, teniendo cl eclemento traneversal suverior unos receptiiculon
frontales 12 desbinados a recibir los brazos de elevacién de uns
carretilia de borguilia elevadora y unoe recepbdculos laterales
13 en cada extremidad para recibir los brazos de elevacién. Cerca
de sus extfemiéa&es superior e inferior, los montantes 10 1llevan
unos disnositivos normales de fijacidn por torsién 14, 15, resnce
tivamente, destinados a acoplarse con log accesorios ISO 0 pareci
dog de un contenedor normalizado de transporte de mercancias para
sujetar la armadura de manera rigida en el contenedor.

N Tos montantes 10 llevan tamhién unos sistemas de na
tas exbtensibles. En este caso, cade sistema de pata incluye por
ejemplo una columna de geccidn cuadrada 16 en la cual estén suje
tas unas'placas de visagra 17, uvna pata 18 de seccibn similar
(figuras 1 ¥ 5) gue puede deslizarse en el interior de la colummo,
estando la pata provista dec un pie 12 que se anoya en el suwelo,

y un gato 20 dispucsto cn el interior de la columna 16 y de la
pata 18. La extremidacd superior del gato, por ejeuple, del cilin
dro 20a dsl conjunto de cilindro y émbolo en el caso de un gabo

e

higrdulico, cstd conectada por un posazdor de pivotamiento 21 en
1

~

la extrenidad superior de la columns 16, y la extremidad infericr
el gato, por ejemplo la extremidad inferior dcl vdstaoso de éubo-
lo 20b del csato en cl caco de un roto hidrdulico, ecid conectada
con el pie 1§ y la extrenidad inferior de la pats 18, Bl eje éel

pacador 21 se extiende en vna direccidn gque Torma dnsulos rectos
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respecto al eje del pasador 22 para impedir gue el gato 5Ca. somg——
tido a cargas laterales. '

Las placas de visagra 17 estdn alravesadas por ynog
pasadores de pivotemiento 23 montados cn unos soporses 24 sujetos

'

en los montantes 10 de modo que los sistemas Ge patas puedan ogci
lar entre una posicifn de almacenzdo que se representa en la par-
ve izquierda de le figura 1 hasta la posicidn de despliesue que
se representa en la parte derecha de le figura 1..Bn 1a posicidn
de despliesue, las patas nueden extenderse ¥y revraérse y, cuando
las pates estdn- dobadas de gatos hidrdulicos, ¢l elemento trans—
versal, inferior 11 puede estar srovisto de un conjunto de enersi,
zacién hidrdulico 25 y de un sistema de control eléetrico 26 que
incluye vna palanca de control 27 para cada pats.- '

La figura 2 representa une modificacién de la figu
ra, 1 en la cual en luger de los disposilivos de fijacién superio
reg 14 del tipo de bormidn gque se representan en la figura 1, el
elemento transversal superior 11 de la armadura estd provisto de
unas prolonsaciones 11w, lag cuales, cuande la armadura estd su-
jeta en un contencdor 28, se suﬁerpone a la parte superior dei
contenedor de tal manera que los dispositivos de fijacién 14a
del tivo de torsiotm pucdan penetrar en Llus accesorios 180 29 a
través de sus orificlos orientados hacia srriba.

Cuando las armaduras estén dotadas de sistemas de
patas gque wueden oscilar entre una posicidn de alwacenado y una

posicién de despliegue, e conveniernle prever unos medios de fi-
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jacidén adecuados para mantenerlcs en estas posicliones.

Ina forma de dichos medios de fijacidn se reprecen
tan en las figuras 3 y 4. Los medios de fijacién inpluyen.un'peg
tilo 3C que pivobte por medio de un paszdor 31 sobre un saliente
31z sujeto en el montante 10 de modo gque pueda oscilar entre unu
posicidn vertical (figura 3) y vna posicién horizontal (figura 4)
en la cual una muesca 30z formada en el pestillo se sitda contra
la columna 16 ¥y en la cual un esparrago 32 puede atravesar los
agujeros 33 fommados en upa pestafia 30b del pesﬁilld Y en un sg-
liente 34 situado en la coluwans 16 pars mantener estos elerentos
conjuntamente. Cuando el vestillo 30 estd situsdo de manera ver-
tical y la pats estd en posici6n de almacenado (figura 3) el es-
pédrrago 32 atraviesa un agujeroc 35 forimdo en un saliente 36 de
la columna, un agvjero 37 del pestillo 30 y un asgujero 39 de un
saliente 35 situado cn el montante 10 para sujetar estos eiemen~
tos los uncs con los otros. El espdrrago 32 es de seccién circu-
lar, pero estd provisto de una cehezs, J2a con una superficie plg
na. Los azuijeros formados en Llos salientes 34 y 39 tieneh una
formé correspondiente de modo gque la caheza pueda atravesar cstos
agujeros solamente en una posicién engular determinada y de tal
maners que cuando ee hace girar el espdrrago 32 a partir de ecla
pogicidn ansuleor, no pueda ser rebvirado. -

L En el modo de realizacién del apsrato de manipuls—
cidn de la figura 6, la armodura incluye unos montantes huecos

40 parecidos a las coluwmnas 16 de la Tigura 5 e inberconectados
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por unos elementos transversales 41, 42, 43. Tas pabtas exbensibles
18 asi como sus gatos estdn dispuestos en los montantes de la mane
ra ilustrade en la figure 5. |

El elcmento transversal superior 41 tieme unas pro-
longeciones 41a que se extienden 2 partir de una superficie de la
armadura de nodo que se superpongan a la parte superior de un con
tenedor, soporbando estas prolongaciones los dispositivos superio
res de fijacidn 44 del tipo de torsidn destinados a acoplarse me
diante un movimicnto descendente con los agujeros orientados ha-
cia arriba de los accesorios IS0 superiores. El elemento transver
sal 41 tiene isualmente unos receptfeulos fronteles y laterales
41b, 4lc destinados a recibir los brazos de la carretilla de hor-
quilla elevadora. )

El elemento transversal inferior 43 soporta una en
voltura 45 que contiene un conjunto de emergigacidén y un éisposi
tive de control de accionamiento éde los gatos que aseguran la ex

8‘

tensidn y el rotroceso de las patas 1
El elemento transversal 42 situado a 1 anitad de

la altursz tiene en sus extremidades unos recepbdculos frontales

42a destinados a recibir los brézos de la cérretilla de horguilla

elevadora y soporta unos réceptéculos frontales 46 que sobresa~

len en una direccidén opuesta respecto a lag prolongeciones 4la,

vy que estdn refvrzados vor unog elementos de sub~arimadure 47 gue

ge extiendeh hacia arriba harte el elemenfo transversal superior

41,
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Para evitar que cl operario tenga que subirse enci
ma. de un contemnedor para poner en su sitio los dispositivos de
Tijacién superiores del tipo Qe torsidr, %al como 44, se han prg
Vistc unos medios adecuados para su accionamiento por el opersrio
situado en el guelo. |

La figura 7 representz un dispositivo sencillo, ac-
cionado manualmente, gque peraite realizer esta operacién. FEl eje
giratorio 50 de cada elemento de fijacién 50z lleva sujeto en &1
un brazo radial 51 que estd conectado por un elenento de articula
ci6n 52 a vn brazo radial 53 colidario de un eje 54 dispuesto cén
tricamente. y orientado hacia abajo, de tal manera que wna rota-
cién de 900 del eje 54 haga girar de la misie manera el eje 50.
Una empufiadura de accionmaiento 55 estd montada de manera pivo-
tante en 54a, en la parte inferior del eje 54 y puede sujetarse
bien en una posicitn en la cual se sitda a lo largo del eje 54
(de la manera representada) por medio de un dispositivo dereten
cibén de cabeze basculante accionada por muelle 56 due atraviesa
un agujeroc fornado en la espufiadura, ¢ en una posicidén horizon-
tal después de hacer girar el eje 900 por medio de un fiador pi.
votante 57 que mantiéne la empufiadura en un soporte en forme de
U 58.

Ltungue los contenedores vtilizados en sistemas de
trensporte modernos presentan sustancialmente la misma anchura,
su altura puede variar hasta en 45,76 ca (1 pie 6 pulpadas) y al

gunos contenedores han sido inclvso llamados coutencdores de “ue
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dia altura’™, es decir que miden aprokimadamente 121,9 om (4 pies)
de altura. '

Por comsisuiente, en ciertos casos, es conveniente
que los aparatos de manipulacidn seqin el invento sesn capates
de acapltaree a estas variaciones de altura, y se describirdn ahora
ciertos modloe de realizzcioén del aparato de manipulacidn previstos
a este efecio, '

Haciendo referencia a las figuras 8, 9 y 12, se ve
que el aparato de manipulacién incluye unos moutantes de armadura
huecos 60, de seccién rectangular, por ejemplo de seccién cuadra—
da, que constituyen unes envolturas donde se sitan unas patas ex
tensib}es 61 dotadas de pies 62 y unos gatos, por ejemplo los g8
tos hidrdulices 63 de accionamiento de las patas. ELl bastidor in
cluye también unos elementos transverssles horizontales 64, 65,
66 gue unen los momtantes huccos 60 para constituir una fuerte
estructura de srmodurse rigida. Unos cartabénes 67 sirven para rg
forgzar la estructura.

El elemento trensvervsel 64 estd decalado resnecto
a los montantes de modo gue se superponsa a la parte superior de
un contenedor durente la utilizécién.dél aparato, y el elemento
64 lleva montado en &1 unos dispositivos superiores 68 de fija-
cidn por torsién y unas placas de guiado superiores 68a para fa~
cilitar el posicionamiento exacto de estos dispositivos de fija-
cidén por torsién con relacién & un contenedor. Los disposiiivos

de fijacidn por torsidén nueden ser acclonados desde el nivel del
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suelo por medio de un sistema de trapamisidn menual 6% a 6C4
del tipo descrito mds arriba con referencia a la fisura 7; RETT
gue incluye una seccidn de cje 6%c unigda 2 las secciones adys-—
centes por unas juntas universales 6Ge.

. El elemento trnasvercal 695 situado a la mitad de
la sltura estd dotado de receptdculeos laterales 65a para los
brazos de la carretilla de horquilla elevadora y estd dotado
de receptéculos frontales 65b para los brazos de la carretills
de horquilla elevadora, ecstando dichos receptdculos unidos por
una estructura de sub-armadura de una sola pieza 70 que une log
elementos transversales 64, 65.

El elemento transversaljinferior 66 soporta un con
junto de energizacibén y un tablerc de control 71 gue permite hg—-
cer funcbnér lees patas 61, ‘

Con el objeto de realizar la adaptacién a las va-

riaciones de altura de los contencdores, cada uno de los montsn~

tes tiene un manguito 72 montado de manera deslizante en 61 de
modo que pueda realizar un movimiento hacia arriba y hacia ebaje,
teniendo los manguitos unas ranvras T2s formadas en ellos para
dar paso al elemento transversal inferior 66. Los manguitos T2
pueden sujetarse en la armadura en su posicién mds alta por ne-
dio de uns espidrragos de fijacidén retrdctiles 73 que estdn =on--
tados en unos salientes 732 situzdog debajo del elenento trannver
sal 65, y cuando los espéarragos estdn en cu posicidén retroids,

los manguitos pueden descansar en los pies 62 de las patas exten-
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En los menguitos 72 estén soldadas unas placas con
reborde 72b de espesor fuerte que soportan los dispositivos de
fijacion inferiores constituidos por los dispositivos de £ija-—
cién de fondo T4 destinados a acoplarse con los accesorios IS0
de esquinas inferiores de un contenedor, los dispositivos de fi
jacibn de media oltura 75 destinados a acoplarse con 1os acceso
rios I50 superiores de los recipientes de media~alturs y los dig
poeitivos de fijacidén suplementarios 76 que pueden acoplarse con
los accesorios I30 de los contencdores de media-altura o con los
puntales T7 de refuerzc de un aparato de manipulacidén cunado se
utiliza con un contenedor 78 del tipo de paleta o de media ~altu
Ta. p

Cyando se desea sujetar el aparéto de manipulacidn
cn un conbenedor, se eleva utilizando una carretilla de horgui -
1la elevadora, y se sitda bien frontalmente si se desea utilizer
Los recepldculos 65b, o lateralmente si se desea utiliszar los re
cepldenlos 65a, de modo gue el eleaento transversal 64 esté en~
cime dec la parte superior del contenédor, y o continuacién se ha
ce bajar haeia que los dispositivos de fijacién superiores 68
se acoplen con los accesmorios 180 superiores. A continuacidn so
fijan los dispositivos utilizando la transmisidén de accionamien
to mamual 69%a~6Ge,

A continuacidén se extraen los espdrragos de fija~—

cién 73 ¥ se hacen bajar las pates 61 hasta que los dispositivos
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de fijacién inferiores T4 estdn alineados con los accesorios IS0
inferiores del contenedor. A contimuacidén, se efectda el accpla
miento de estos dispositives. Si se desea, se utilizan igualnsg
te los dispositivos 75, 7T6. ’

' Despuéé de relirar le carrelills de horguilla ele~
vedors, vueden utilizarse la patas 61 para elevar el contencdor.

Les figuras 10 y 11 representan una forma similar
de aparato de menipulacién. Sin embargo, en esta construccion,
el elemento transversal 165 tiene en sus extremidades unos pzres
de receptdculos laterales 165a y un par de receptdculos fronta-
les 165b destinados a acoplarse con los brazos de la carré%illa
de horquilla elevadora. Igualmente, las placas de reborde 72b
lleyan en sus extremidades inferiores unos soportes 80 destina~
dos & unos rodillos 81 que facilitan el moviniento de ascenso o
de descenso de }os mangnitos T2 cuando se adapta la armadura en
la extremidad de un contenedor.

ELl aparato estd izualmente provisto de patas Geca-
ladas de zcoplaniento con el suelo 382 en unos eleﬁent03°ﬁe sub-
estructura intesral 83 de tal menera que el aparato pueda sopox
tarse por si misme cuando hs sido separado de un contenedor y
las patas estdn completamente retraidas.

En la figura 11 se resresenta también cl 2parato
provisto de satélites 90 de pata unica. Cada satélite tiene un
conjunto de energizacién incorvorado y una unidad de ceutrol <1
para su pata extensible, un dispositivo superior de fijacién vor

»
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torsibén 92 que puéde ser accionadomanualmente por la empufiadura
93 por medio de la transmisién 93a, y unos dispoéitivos de fija
cibn por torsién en la parte inferior y a la mitad dc la altura
en un manguito deslizante 93 (idéntico a los manguitos 72). Cuan
do no se ubilizan, los satélites 90 pueden engancharse en los sQ
portes 95 situados en los montantes 90 del aparato principal.
Los satélites se utilizan cuando debido a la falta de espacio,: .
un aperato principal no puede sujetarse adecuadanente en una
exbtrenidad de un contenedor.

Be observard que durante la utilizacidn dell aparzs
to, los accesorios IS0 inferiores 29 de un contenedor 28 pueden
ser deteriorados o deformados, y por tanto puede ser util que
la cabeun perfilada del dispositivo de fijacidén por torsién ses
capaz de desplazarse transversaliente respecto a-su vdstagzo para
Tacilitar el peso de la cabeza en el receptdculo del accesorio.

Bote movimiento pucde ser reslizado gracias a la
disposicibn que se representa en la figura 13, en la cual el VS
togo del dispositivo de fijacién por torsién 100 pasa a bravés
de los asujeros 101 de un estribo 102 montado de manera pivotan
te en 103 sobre un brazo 104 qﬁe pivota en 105 sobre la armsdu-
ra 106 del eaparabo de manipulacién. Haciendo bascular el brazo
y el estribo, es posible compensar un ligere defecto de aljines-
cién entre la cabega del dispositivo de fijacién por toreidn y
el orificio formado en el acésorio IS0 29, -

El dispositivo de fijacién vor torsibn se despla—-

.
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78 desde sw posici6én libre hasts su posicidn fija déépiiéaﬁdo el
pasador trangversal 107 & lo larso de la ranura 108 desde la po-
sicién representada en la ofre extremided de la ar&adupaAy‘éurag
te ezle movimiento se hace girar 900 el dispositivo de fijaciébn
por torsidn.

l Un par de pestilios pivotentes 109, 110 sirven pa—
ra sujetar el dispositivo de fijacién pof torsién. Cuando anbos
pestillos estdn en la posicién representada, el dispositivo de
fijacifn por torsién no estd en activo, y cuando ambos pestillos
se elevan, el pasador 107 puede desplazarse alrededor de la ranm
ra. 108, y cuando solamente el pestillo 110 estd en posicién baja
el pasador 107 se mantiene en ls extfeﬁidad del elemento inferior
de la ranura, para mentener el dispositivo de fijacién por tor-
sifén en su posicidén de acoplamiento y de fijécién.

Aungue en la descripeidn que antecede se hayen re
presentado unas patas extensibles y unas columnas de seccidn
cuadrada, se entiende que pveden uiilizarse otras secciones, por
ejemplo rectangulares y circulares.

Tntre las nuevas caracteristicas inportantes de
las armaduras descritas mds arribe para menipulacién de coniz
nedores provistos de accesorios 150 o parecidos, siendo estos

contenedores del tipo cerrado o del tipo de estructura esquelé

tica o plana, pueden destacarse las siguientes:

Lo utilizacién de una armedurs que puede sujeiar

se en las extremidsdes del contencdor y provista de receptdeunlos
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destinados & recibir los brazos de las carretillas de horguilla
elevadora, orientados en dos direcciones que forian dngulos rec
tos, de modo que el acoplamientoc pueda hacerse frontalimente o
leteralunente, y provista de patas extensibles guiadas en unas
colummas y accionadas por unos sistemas motores separados. Los
sistemas motores son unos galtos situados en las columas de las
patas y conectados con las columnas y las patas de una monera
tal que los gatos no estén sometidos a cargas laterales.

Los gatos pueden ser accionados a partir de uvna
Tuente de energia incorporada en la armedura o separada Ge la
misaa,

Log dispositivos de fijacién superiores de la ar
madura pueden ser accionados a disbancia por un sistena meedni
co, hidrdulico, elécbrico, o por una coubinacidbn de estos siste
mnas.

Se han previeto unos medios pars asegurar la aday
tacidn del aparato a las varisciones de altura de los contenedo

res.
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In resumen, la Patente de Invencidn que se soli.-

ciba deberd recaer sobre las siguientes:

REIVINDLCACIONES

1. = Aparato de manipulacidn para sistemnas de tran:

by 1.

porte por comienedores, caracterizade porgue incluye una armadurn
constituida por montantes separados y eleaentos transv?rgales que
unen los montentes, estendo la armadura provista de patas exven-
sibles accionadas por un motor y estando la armadvre adaptacde pe
ra sujetarse de-manera risida en una extrenidad de un contenedor
por medio de unos prineros dispositivos de fijacibn que sobresa-
len en una superficie de la armadurs adyscente a las extremidades

superiores de sus montantves laterales, estando los primeros dizn

~

t

sitivos de fijacién adaplados para scoplarse de manera fija con

unos accesorios superiores de tipo IBO o parecido montados en el

contenedor, y por medioc de unos segundos dispositivos de fijacidn
gue sobresalen también en dicha cuperficie de la afmadura para
acoplarse de maners fija con unos accesorios inferiores de tipo
IS0 o parecidos montades en el contenedor, y estando dotada ioual
mente esta armadura de receptdculos destinados a recibir los bra-
zos de una carretilla de horquilla elevadora, estando dichos re-
ceptdculos abiertos en una direccién que se aleja de la cara opueg
ta de la armadura. ‘

‘ 2. ~ Aparato de manipulacién segmin la reivindice-—

cién 1, caracterizado porgue dichos primeros dispositivos de fi-
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jacién estdn montados de maners ajustable en unos salientes que
se extienden a partir de-dicha primera superficie de la arvmadura,
extendiéndose dichos salientes, duranbe su utilizacién, encina de
los accesorios superiores de %tipo IS0 o parecido, de tal manera
que lcs-primeros dispositivos de fijacién se acoplen con los acce
gorios superiores por medio de un movimiento descendente.

3. = Avarato de manipulaeidén segin la reivindicacién
16 2, caracterizado porque la arasadura tiene otros receptdculos
destinados & recibir los braszos de la carretilla de horquills ele
vadora, orientados laterslnente resnecto a la armadura.

. 4. ~ Aparsto de menipulacidn sesin una cualquiera
de las reivindieczciones 1 a 3, caracterizado porque los receptdcy
los eptdn en una vosicidn adyacente z la extremidad superior de
la armadura.

5. - Aparato de manipulacién sesn una cualquiera
de las reivindicaciones 1 a 4, caracterizado porgue los recepidcy
los estdn situados aproximadamente a la mitad de la alburs de la
armsdura.

6. -~ Aparato de mdnipulacién sepin la reivindica~
cion 5, caracterizado porque los receptdenlon estdn constituidos
por vua estructura de sub-prmzdura £ija nontada de manera rigida
¥ en posicién salienbe en la suverficie de la armadura alejada
de los salientes gque soportan los dispositivos de fijacién.‘

T. - Aparato de msnipulacibn segin una cualquiera

de las reivindcaciones 1 a 6, carvacterizado norgue los primeros
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dispositivos de fijacibn estén unidos conjuntazmente pars ser accio
nados a distancia.

8. ~ Aparato de menipulecidn segin la reivindica-
¢ibén 7, caracterizado porque los prianeros dispositivos Ge fijacidn
estdn montades de manera giratoria y ectan conectados conjuntenicn-
te pars ser accionzdos por una transnisidén arrastrada por un eje
gue se extiende hacia arriba desde un punto adyacente & la parte
inferior de la armadura, y por medio de un dispositivo que hece
girar el eje.

9, -~ Aparato de manipulacidén segin lo reivingice-
cién 8,'cafacterizado porguc el eje se termina en su extremigad
inferior por una empuﬁadura'que permite hacer girar el gje, pudicn
do la empufindura sujetarse en vnas posiciones gue corresponden 2

las posiciones de blogueo y de desblogueo de los primeros disposi

tivos de fijacidn,

10. - Aparsto de manipulacidén segdin uvna cualguiera
de las reivindicaciones 1 a 9, 6aracterizado porque se han orevig
to unos medios para hacer varisr la separacién en sentido vertical
de los primeros y sesundos disPOsitivos de fijacién.

1, - Aparato de manipvlacidén sezin la reivindice-
cién 10, caracterizado porque dichos medios incluyen unos mansui-
tos que pueden deslizarse hacia arriba y hacia abajo sobre los mon
tantes de la armadura, estando los segundos dipsositivos de vija-
cién soportados por los manguitos. .

12. - Aparzto de manipulacidén segin la reivindica-—
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cién 11, caracterizado porque las patas extensibles tienen unos
pies en sus exlremidades inferiores, y porque los manguitos pug
den apoyarse libremente sobre los pies, lo que perinite elevar y
bajar los menguitos extendiendo y retrayendo las patas.

13. - Aparato ce manipuvlacidén segin le reivindicg\
eién 11 6 12, caracterizado porque los menpuitos sovortan también
unos terceros disgosibivos de fijacidn que permiten sujebar el
aparatc de manipulacidén en contenedores de media-~aliure; estando
los terceros digpositivos de fijacién situados a una altura in-
cluida entre los primeros y sesundes dispositivos de fijacidn.

v 14. - Aparato de menipulacidén sestin una cualquie
ro e las reivindicaciones 1 a 13, caracterizadc porgue los se-
gundos dispositivos de Tfijecildn estdn soportados vor vnos medios
gue peraiten une libertad de movimiento limitada de los diesposi-
tivos en dos direcclones oricntadas en dnsulos rectos y pervendi
culares a los ejes de los dispositivos de Lfijacién.

15, = Aparato de manipulacidn semin la reivindicy’
cién 14, caracterizado porgue cada uno de los segundos dispositi
vos de fijacibn estd coportado por un esbtribo que piveta en un
brazo, el cual pivota a su vez en la armadura.

16, - Aparato Ge manipulacidén segin una cuzlquiera
de las reivindicaciones 1 a 15, caracterizado porque la armadura
incluye unos montantes huecos que conticnen las vabas extensibles
que pueden deslizarse en ellos, alojando tawmbién cada montante

hueco un gato de accionamiento de la pata que estd conectado por
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medio de unos pivotes con la parte superior del montante y con
la parte inferior de la pata, extendiéndose el eje de pivota-
miento de la parte superior en una direccidn orientada en dnsu-—
los rectos respecto al eje de pivoltamiento de la parfe inferior.

. 17. -~ Aparato de manipulacién'segﬁn la reivindica
cién 16; caracterizado porque los montantes huecos y las patas
son de seccibn rectangular, por ejemplo cuadrada.

“18. - Aparato de mznipulacién segin la reivindi
cacién 16 6 17, caracterizado porque los montantes huecos son
los montantes laterales de la armadura.

S 19, ~ Aparato de manipulacién seguin una cualguie
ra de las reivindicaciones. 16 a 18, caracterizado porque los mon
tantes huecos estdn articulados en los montantes laterales de la
armadura de modo gue puedan oscilar hacia el éxterior desde una
posicidén de almacenado en unos alojamientos formados en los ‘non
tantes laterales, hasta una posicién activa. X _

' . . 20. - Aparato de manipulacién segun una cualguier
fa de las reivindicaciones 1 a ?9, caracterizado porque la arne-—
dura incluye tembién un conjunté generador de energia para produ
cir un movimiento controlado de extensién y de retroceso de lag
patas,

21. - Aparato de menipulecién segin una cualquie
re. de las reivindicaciones‘1 a 20, caracterigzado porque la-anmg
dura incluye también unos elementos verticales fijos que estdn

decalados de las patas y que estdn en contacto con el suelo cuan
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do las patas extensibles estdn en su posicién de retroceso com-
pleto. ‘

22. ~ Aparato de manipulacidn segun una cualqﬁiera
de las reivindicaciones 1 a 21, caracberizado porque incluye unos
rodillos situados en la armadura en puntos adyacentes a las exire
midades inferiores de sus elementos laterales de modo gue entren
en contacto con el contenedor cuando se sujeta el aparato en este

Wltimo. o

23. - Se reivindica por Gltimo como objebo sobre
el que ha de recaer la Patente de Invencidén que se solicita:
APARATO DE MANIPULACION PARA SISTEMAS DE TRANSPORTE POR CONTE'
NEDORES. .

Todo conforme queda descrito y reivindicado en
la presente memoria descriptiva que consta de veinticinco

paginas mecanografiadas.

Madrid, 26 de mayo 1.976
BERNARDO GR%A
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