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_ Este invento se refiere a un conectador

. eléctrico y, en particular, a un conectador eléctrico pare
f . . . , ,uso en el montaje de un dispositivo electrónico de múlti­

ples patillas sobre un substrato.

Tales conectadores se usan para montar mó­

dulos de circuitos integrados en placas de circuito impro 

so. Las patillas de contacto que se extienden desde dichos 

dispositivos electrónicos son a menudo pequeñas y frágiles 
y, asi, se dañan fácilmente. Además, la fuerza requerida 

para montar un dispositivo electrónico con muchas patillas 
de contacto puede ser excesiva y puede causar dificultades, 

en especial cuando, como durante el ensayo de dispositivos 
electrónicos, un operador debe montar y desmontar repetida 
mente los dispositivos en un conectador.

De acuerdo con este invento, se crea un co­

nectador eléctrico para uso en el montaje de un dispositi­

vo electrónico de patillas múltiples sobre un substrato, 

que comprende un cuerpo de material eléctricamente aislan­

te, definiendo el cuerpo una pluralidad de cavidades, cada 

una de las cuales contiene un contacto eléctrico individual 
que tiene una parte de espiga que sobresale desde el cuerpo 

para su recepción en un agujero de un substrato, y un par 

de brazos elásticos formados de modo enterizo con la parte 
de espiga y contenidos en la cavidad, estando los brazos caí 

gados inherentemente uno hacia otro para alojamiento de una 
patilla de un dispositivo electrónico entre ellos; una cu­

bierta de material eléctricamente aislante asegurada al cuer 

bo y que cierra las cavidades de él para retener á los con­

tactos en las-cavidades, teniendo la cubierta una pluralidad 

!e agujeros pasantes en ella para admitir las patillas de un
t



dispositivo electrónico de patillas múltiples para su alo, 

jamiento entre los brazos elásticos de contactos respecti 

vos; y un miembro actuador de material eléctricamente ais 

lonte asegurado éntre la cubierta y el cuerpo para movi­

miento con relación a ellos, estando el miembro actuador 

acoplado a uno de los brazos elásticos de cada uno de ldS 

brazos elásticos de cada uno de los contactos, de tal mo­

do que el movimiento del miembro actuador con relación al 

cuerpo, en un sentido, haga que el miembro actuador empuje 

a los brazos elásticos de cada contacto para separarlos 

entre sí, para permitir el fácil acceso para una patilla 
de un dispositivo electrónico, al tiempo que el movimiento 

opuesto del miembro actuador permite que los brazos elásti 

eos de cada contacto se cierren para coger una patilla de 
un dispositivo electrónico alojado entre ellos.

Así, con el conectador de este invento, los 
brazos elásticos de cada contacto pueden abrirse antes del 

montaje de un dispositivo electrónico en el conectador, grí 

cias a lo cual el dispositivo puede montarse con un mínimo 
de resistencia y con probabilidades mínimas de deterioro 

para las patillas de contacto del dispositivo, tras lo cual 
los brazos elásticos de los contactos pueden cerrarse sobre 

las patillas de contacto del dispositivo electrónico para 

proporcionar la necesaria conexión eléctrica y asegurar en 

el conectador al dispositivo electrónico. Los brazos elás­

ticos de los contactos pueden abrirse luego de nuevo para 

la fácil retirada del dispositivo electrónico desde el co­

nectador.
Describiremos ahora un conectador aléctrico 

de acuerdo con este in\ento a modo de ejemplo con referen-
t.



- cia a los dibujos, en los cuales:

La fig. 1 es una vista en perspectiva del
conectador;

la fig. 2 es una vista en perspectiva en 

despiezo ordenado del conectador sin sus contactos;

la fig. 3 es una vista en perspectiva de un 

contacto usado en el conectador;

la fig. 4 es una sección vertical a través 

del conectador con un dispositivo electrónico montado en

ói; '
la fig. 5 es una sección vertical parcial s 

través del conectador en una primera condición;
la fig. 6 es una sección dada por la línea 

VI-VI de la fig. 5;

la fig. 7 es una vista similar a la fig. 5, 

pero con el conectador en otra condición; y

la fig. 8 es una sección dada por la línea 

VIII-VIII de la fig'l 7 .

El conectador a describir es para usarlo al 

montar un dispositivo electrónico ICO de múltiples patillau 

(fig. 4) sobre un substrato (no mostrado) tal como una pía 

ca de circuito impreso.

Con referencia a las figs. 1 a 4 , el conec­

tador comprende un cuerpo 1 moldeado a partir de un mate­

rial plástico aislante eléctricamente, y que define una plt 

ralidad de cavidades 2 separadas por paredes 3 . El cuerpo 

1 es en general rectangular en sección horizontal y las ca 

vidades 2 están dispuestas en dos filas paralelas separadas 
por una pared 4.

Cada cavidad 2 contiene un contacto eléctri-
t.
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- co 5 como se muestra en la fig. 3, estando el contacto 5 
punzonado y formado de chapa metálica, tal como de cobre 

al berilio estañada o dorada. 31 contacto 5 tiene una par 

te de espiga 6 que sobresale desde el cuerpo 1 para aloja 

miento en un agujero de un substrato, y un par de brazos 

elásticos 7 y 8 contenidos en la cavidad 2 y cargados in­

herentemente uno hacia otro para alojar una patilla de 

dispositivo electrónico entre ellos, como se muestra en le 

fig. 4. El brazo elástico 7 tiene en esencia forma de S 

pero con una parte inferior alargada a fin de darle al ora 

zo 7 buenas propiedades elásticas. La parte de espiga 6 - 

del contacto está punzonada desde ,el brazo elástico 7, co 

mo resultará claro por la fig. 3^ La extremidad libre 9 

del brazo 7 sirve como gancho para coger un mecanismo de 
maniobra del conectador, como luego describiremos, y el ex 

tremo libre del brazo 8 está formado con tres dedos, uno 
de los cuales, 10, sirve como punto de contacto para una 

punta de prueba (no mostrada) y los otros dos, 11, de los 

cuales, sirven para asegurar el brazo 8 contra movimiento 
con relación al cuerpo 1, como también describiremos luego.

El conectador comprende también una cubier­

ta 12 moldeada asimismo a partir de material plástico elég. 

tricamente aislante y formada con patas de gancho 13 que 

pueden coger unos escalones 14 del cuerpo 1 para asegurar 

la cubierta 12 al cuerpo 1 para--cerrar las cavidades 2 de 

él para retener los contactos 5 en,las cavidades 2 . La cu­

bierta' 12 tiene una pluralidad de agujeros pasantes 15 en 

ella para admitir las patillas de un dispositivo electrón^ 

co ICC de patillas múltiples (fig. 4) para alojamiento en­

tre los brazos elásticos 7 y 8 de respectivos contactos 5.
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- Loa agujeros 15 están limitados por paredes erectas 16 que 

tienen superficies inclinadas 17 que sirven para guiar a 

las patillas del dispositivo electrónico a los agujeros 

1 5. Las paredes 16 están formadas con salientes 18 dirigí 
dos hacia abajo que están recibidos en entrantes 19 del 

cuerpo 1 para alinear con precisión la cubierta 12 con el 

. cuerpo 1, y las paredes 16 tienen también ranuras 20 en 

.ellas para permitir que una punta de prueba se ponga en 

contacto con los dedos 10 de los brazos de los contactos 

5. La cubierta 12 se aplica.también a los dedos 11 del ex 

tremo libre del brazo 8 de cada contacto 5 para impedir 

el movimiento del brazo elástico 8 hacia el brazo elástico 
7 del contacto 5.

Asegurado entre la cubierta 12 y el cuerpo 

1 hay un miembro actuador alargado 21 que tiene una super 
ficie inferior rebajada (mirando en los dibujos) que se 

aplica sobre la pared 4 del cuerpo 1 (véase la fig. 4).

El miembro actuador 21 es más largo que la pared 4, de mo­

do que el miembro actuador puede moverse longitudinalmen­

te con relación al cuerpo 1 y a la cubierta 12, sobresa­

liendo una parte extrema del miembro actuador 21 de uno u 

otro extremo del cuerpo 1 cuando el miembro actuador está 

en sus posiciones extremas con relación al cuerpo 1 . El 

cuerpo 1 está formado en cada extremo con un saliente reba 

jado 22 en la posición en la cual sobresale el miembro ac­
tuador 21, sirviendo el saliente 22 como punto de pivota- 

miento o de giro para un útil, tal como un destornillador 

200 mostrado en la fig. 1, que puede aplicarse á la parte 
saliente del miembro actuador 21 para efectuar el movimien 

to del miembro actuador 21 con relación al cuerpo 1.

t.
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1 El conectador comprende también dos miem­

bros de acoplamiento 23 alargados, moldeados de material 
plástico eléctricamente aislante, y asociado cada uno a 

una de las filas de contactos 5, sirviendo para acoplar 

el brazo elástico 7 de cada contacto 5 de esa fila al miem 

bro actuador 21. Cada miembro de acoplamiento 23 tiene.for 

ma de -U en sección vertical (mirando en la fig. 4) y está 

asentado con la base de la sección de la U descansando-so 

bre las partes altas de las paredes 3 del cuerpo 1 . Las 

partes extremas libres 9 de forma de gancho de los brazos 

elásticos 7 de los contactos asociados 5 están enganchadas 

sobre la pared lateral exterior de cada miembro de acopla­

miento 23, al paso que la pared lateral interior de cada 
miembro de acoplamiento 23 encaja en el entrante del miem­

bro actuador 21, todo ello como se muestra en la fig. 4.

La superficie interior de la pared lateral 

interior de cada miembro de acoplamiento 23 y la superfi­

cie interior del lado asociado del miembro actuador 21 cons 

tituyen superficies cooperantes y cada una tiene la forma 

de una fila de dientes" 24 y 25, respectivamente. Cada dien­

te 24 o 25 tiene una parte superior plana 26 o 27 y un lado 

inclinado 28 o 29 hacia arriba del cual un diente 25 o 24 

del otro miembro puede subir cuando el miembro actuador 21 

se mueve longitudinalmente con relación a los miembros de 

acoplamiento 23.
Los miembros de acoplamiento 23 son de tal 

tamaño que se ven restringidos contra movimiento longitudi­

nal con relación al cuerpo 1 por aplicación con las paredes 

extremas del cuerpo 1, pero son capaces de movimiento late­

ral con relación al cuerpo 1 efectuado por el movimiento
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„.longitudinal del miembro actuador 21 con relación al cuer­

po 1, como describiremos ahora con referencia a las figs. 
5 a 8.
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- La fig. 5 muestra el conectador en un esta­

do en el que los brazos elásticos 7 y 8 de cada contacto 

5 están cerrados juntos, siendo ésta la condición de repo­

so normal del conectador y aquélla que toma cuando un dis­

positivo electrónico 100 está montado en el conectador, co 

mo sé muestra en la fig. 4.

? Con el conectador en este estado, los dien­
tes 24 y 25 de los miembros de acoplamiento 23 y el miembro 

actuador 21 están engranados como se muestra en la fig. 6 

y los miembros de acoplamiento 23 están espaciados de la 
pared 4.del cuerpo 1, cómo se muestra en las figs. 5 y 6.

Cuando se necesite montar un dispositivo 
electrónico 100 en el conectador, se aplica un útil 200 

(fig. 1) al extremo saliente del miembro actuador 21 y el 

miembro actuador 2 1 "es movido longitudinalmente con rela­

ción al cuerpo 1 (hacia arriba mirando a las figs. 6 y 7 y 

como se ha indicado con una flecha en la fig. 7) de tal mo 

do que las superficies inclinadas 28 y 29 dé los dientes 

24 y 25 cabalguen una sobre otra hasta que las partes supe 

riores planas 26 y 27 de los dientes estén en contacto co­
mo se muestra en la fig. 8. Tal movimiento del miembro ac­

tuador 21 hace que los miembros de acoplamiento 23 sean mo 
vidos con relación al cuerpo 1 a tra\és de las partes supe 

riores de las paredes 3 hacia la pared 4, como se ha indica 

do por una flecha en la fig. 7 . Como, según se ha descrito, 

el extremo libre en gancho 9 de los brazos elásticos 7 de 

los contactos 5 está cogido con los miembros de acoplamien­
to
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5

- to 23, tal movimiento de los miembros de acoplamiento 23 

empuja al brazo elástico 7 de cada contacto 3 apartándolo 
del brazo asociado 8 que está restringido contra la accior 

de seguir el movimiento por el contacto entre los dedos 

11 del brazo 8 y la cubierta 12 ̂

En conectador está entonces en un estado 

como el que sej muestra en la fig. 8, en el cual puede mon 

tarse un dispositivo electrónico ICO en el conectador sien 

do las patillas del dispositivo electrónico recibidas li­
bremente entre los brazos elásticos 7 y 8 de los contac­

tos asociados 5, necesitándose de este modo poca fuerza 
para montar el dispositivo electrónico y siendo pequeño,el 

riesgo de dañar las patillas del dispositivo electrónico 
durante el montaje.

Luego, el miembro actuador 21 es movido en 

la dirección longitudinal opuesta por aplicación del útil 

200 a su extremo ahora saliente para devolver a los miem­

bros 21 y 23 s las posiciones mostradas en las figs. 3 y 6, 

cerrándose asi el brazo elástico 7 de cada contacto hacia 

el brazo asociado 8 para coger la patilla del dispositivo 

electrónico ICO montado entre ellos, proporcionando la elas 

ticidad del brazo- elástico 7 las fuerzas necesarias para rng 

ver a los miembros de acoplamiento 23 apartándolos de la pa 

red 4 del cuerpo 1 . En el uso, las partes de espiga 6 de 

los contactos 5 estarían conectadas eléctricamente a conduc 

tores dispuestos sobre un substrato, por ejemplo, una placa

de circuito impreso, y así el conectador serviría para co­

nectar el dispositivo electrónico con los conductores del 

substrato, como se necesita.

Como resultará claro por las figs. 6 y 7 ,
t.
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_las superficies inclinadas 28 de los dientes 24 de los mieu 

bros de acoplamiento 23 están curvadas de forma convexa en 

vez de ser rectas. Tal configuración de estas superficies 
asegura que la fuerza necesaria para mover el miembro actu: 

dor 21 en contra de la fuerza ejercida por los brazos elás 

ticos 7 durante la apertura de los brazos elásticos 7 y 8 

de cada contacto 5 sigue siendo sustancialmente constante 

durante todo el movimiento del miembro actuador 21, a pesar 

de la fuerza creciente ejercida por los brazos elásticos 7 

cuando se separan de los brazos elásticos 8, y asegura asi 

mismo que se mantiene deseablemente mínimo el necesario mo 

vimiento del miembro actuador 21, y ello de acuerdo con los 
principios bien conocidos de la leva y su seguidor.

Aunque en el conectador descrito en lo que 

antecede los contactos 5 están dispuestos en dos filas para 

lelas y, así, se necesitan dos miembros ¿e acoplamiento 23 

y un solo miembro actuador 21, se apreciará que son posible:! 

otras disposiciones de los contactos, algunas de las cuales 

pueden no necesitar miembro de acoplamiento, aplicándose 

los contactos 5 directamente al miembro actuador 21 que ten 

dría una superficie directamente cooperante con una superfi. 

cié del cuerpo 1 para proporcionar el necesario movimiento. 

de separación de los brazos elásticos ppra el miembro actúa 
dor 21.

Además, aunque en el conectador arriba descri 

to el miembro actuador 21 sobresale al exterior del cuerpo 

para contacto con un útil 200 separado, el conectador pue 

le por lo demás formarse con un mecanismo de maniobra incor­

porado, por ejemplo una palanca para accionamiento manual pa 

:'a efectuar el necesario movimiento del miembro actuador. El
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^mecanismo puede incluir también medios para expulsar al di 

positivo electrónico del conectador cuando el miembro actus. 

dor es movido para abrir los brazos elásticos de los con­

tactos.

30
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REIVINDICACIONES

Los puntos de invención propia y nueva que 

se presentan para que sean objeto de está solicitud de Pa 

tente de Invención en España, por .EINI3 años, son los que 

se recogen en las reivindicaciones siguientes:

( 1-.- Un dispositivo conectador eléctrico

perfeccionado, para uso en el montaje de un dispositivo 

electrónico de patillas múltiples sobre un substrato, que 

comprende un cuerpo de material eléctricamente aislante, 

definiendo el cuerpo una pluralidad de cavidades, cada una 
de la3 cuales contiene un contacto eléctrico individual 

que tiene una parte de espiga que sobresale del cuerpo pa­

ra su alojamiento en un agujero del substrato, y un par de 
brazos elásticos formados de.modo enterizo con la parte de 

espiga y contenidos en la cavidad, estando los brazos in­

herentemente solicitados uno hacia otro para alojar una pa 

tilla de un dispositivo electrónico entre ellos, y una cu­

bierta de material eléctricamente aislante asegurada al 

cuerpo y que cierra las cavidades del mismo para retener a 

los contactos en las cavidades, teniendo la cubierta una 
pluralidad de agujeros pasantes en ella para admitir las 

patillas de un dispositivo electrónico de patillas múltipl 

para su alojamiento entre los brazos elásticos de los con­
tactos respectivos, caracterizado por un miembro actuador 

d.e material eléctricamente aislante asegurado entre la cu­

bierta y el cuerpo para movimiento con relación a ellos,
t.

es
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_estando el miembro actuador acoplado a uno de los brazos 

elásticos de cada uno de los contactos, de tal modo que el 
movimiento del miembro actuador con relación al cuerpo en 

un sentido haga que el miembro actuador obligue a los bra­

zos elásticos de cada contacto a separarse para permitir el 

fácil acceso para una patilla de un dispositivo electróni­

co, al tiempo que el movimiento en sentido opuesto del-miem 

bro' actuador permite que los brazos elásticos de cada con­

tacto. se cierren para coger la patilla de un dispositivo 
electrónico alojada entre ellos.

2- .- Un dispositivo según la reivindicación 

1&, caracterizado porque el miembro actuador está acoplado 
a uno de los brazos elásticos de cada uno de los contactos 

por medio de un miembro de acoplamiento asegurado entre la 

cubierta y el cuerpo para movimiento relativo respecto a el, 

aplicándose el miembro de acoplamiento directamente a uno

de los brazos elásticos de los contactos y estando formados 

el miembro de acoplamiento y el miembro actuador con super­

ficies cooperantes que sirven para efectuar el movimiento 

del miembro de acoplamiento al moverse el miembro actuador..

3- .- Un dispositivo según la reivindicación 

2-, caracterizado porque las superficies cooperantes del 

miembro de acoplamiento y del miembro actuador tienen cada 
una la forma de una fila de dientes, teniendo cada diente 
una parte superior plana y un costado inclinado, hacia arrî  

ba del cual puede subir un diente del otro miembro cuando 

el miembro actuador se mueve con relación al miembro de acó 

plamiento en una dirección paralela a las filas de dientes, 
siendo tal la disposición que, con el miembro actuador en

una primera posición con relación al miembro de acoplamien­
to
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_to, los dientes de los dos miembros están engranados y el 

miembro de acoplamiento está en una primera posición en la 

cual los brezos elásticos de cada contacto están cerrados 

juntos, y con el miembro actuedor en una segunda posición 
con relación al miembro de acoplamiento, las partes supe­

riores planas de los dientes de los dos miembros están 

aplicadas, y el miembro de acoplamiento está en una segundí 

posición en la cual los brazos elásticos de cada contacto 

son obligados a separarse por la aplicación de contacto en 

tre el miembro de acoplamiento y un primer brazo elástico 

de cada contacto. '

4- .- Un dispositivo según las reivindicacioí 

nes 2^ o 3-, caracterizado porque los contactos están dis­
puestos en dos filas paralelas, y que incluye dos miembros 

de acoplamiento asociado cada uno con una de las filas de 
contactos y sirviendo para acoplar los primeros brazos elás 

ticos de los contactos de esa fila con un solo miembro ac- 
tuador común a las dds filas.

5- .- Un dispositivo según cualquiera de las 

reivindicaciones precedentes, caracterizado porque el según 
do brazo elástico de cada contacto incluye una parte extre­

ma libre que se aplica a la cubierta para impedir el movi­

miento del segundo brazo elástico hacia el primer brazo elá¿ 

tico del contacto.

6- .- Un dispositivo según cualquiera de les 
reivindicaciones precedentes, caracterizado porque el pri­

mer brazo elástico de cada contacto tiene en esencia forma 

de S, extendiéndose el segundo brazo elástico deí contacto 

desde un extremo del primer brazo elástico, sirviendo el oti 

extremo del primer brazo elástico como gancho cogido con el
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„ miembro de acoplamiento o actuador asociado, y estando la 
parte de espiga del contacto punzonoda del primer brazo 
elástico del contacto.

reivindicaciones precedentes, caracterizado porque el míen 

bro actuador sobresale del cuerpo para .aplicación con ua 
útil para efectuar el movimiento del miembro actuador con 

relación al cuerpo, estando formado el cuerpo con una pr^ 

tuberancia rebajada en la posición en la cual sobresale el 

miembro actuador, sirviendo la protuberancia como punto de 

giro para el útil.
8-.- "UN DISPOSITIVO CONECTADOR ELECTRICO

PERFECCIONADO".

Tal y como se ha descrito en la Memoria que 

antecede, representado en los dibujos que se acompañan y 

para los fines que se han especificado.
Esta Memoria consta de catorce hojas escri. 

tas a máquina por una sola cara.

7-.- Un dispositivo según cualquiera de las
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