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DESCRIPCION

Tripode.

La presente invencién se refiere a un tripode, em-
pleado tipicamente para soportar un instrumento 6p-
tico tal como una cdmara. M4s particularmente, la in-
vencioén proporciona un tripode el cual se ajusta a las
exigencias de usuarios ambulantes que requieren un
montaje rdpido y seguro y tras el uso, un plegado ra-
pido en un paquete compacto, de poco peso.

Los tripodes se emplean para proporcionar un so-
porte temporalmente fij6 para instrumentos de ins-
peccién; camaras de fotografia fijas y de TV y cine-
matograficas; dispositivos de iluminacién, reflectores,
equipamiento de seguridad y equipamiento médico y
de laboratorio. Camaras tales como las que son em-
pleadas por equipos de television pueden ser de un
peso considerable, y sin embargo requerir ser sopor-
tadas firmemente para proporcionar los mejores resul-
tados. Un tripode, provisto de patas regulables indivi-
dualmente ofrece tal soporte incluso cuando se monta
sobre una superficie irregular o escalonada. Los repor-
teros de noticias, para periddicos, revistas o TV son
usuarios tipicos de un tripode, pero sus necesidades
no estan bien cubiertas por los dispositivos del estado
de la técnica. Muchos mecanismos de regulacion de
las patas se basan en el giro de tornillos de fijacién
durante el montaje y liberacién de los mismos tras
la filmacién. Un fallo en la fijacién firme de una de
las patas hace que el tripode se caiga y probablemen-
te dafle una camara costosa, ademads, la tarea resulta
particularmente dificil en tiempo frio. Aplicando de-
masiado par a un tornillo de fijacién puede dafiarse la
rosca del tornillo o el elemento de pata con el cual esté
en contacto el tornillo. La mayoria de los dispositivos
de fijaciéon impiden el movimiento en ambas direc-
ciones axiales, e impiden de ese modo la extensién de
una pata sin antes aflojar la fijacién. Dado que son
tres patas las que requieren el bloqueo/desbloqueo,
tales dispositivos requieren demasiado tiempo para
su montaje y desmontaje, y en el caso de personal
reportero de noticias la persona o el acontecimien-
to a fotografiar puede estar indisponible para cuan-
do la cdmara esté soportada apropiadamente para su
funcionamiento.

El tripode es por su naturaleza un articulo mévil
el cual es portado por sus usuarios, por lo que el peso
ligero es un requisito evidente. Ademads, algunos tri-
podes comercialmente disponibles, que utilizan tubos
de aluminio como elementos de patas, pesan entre 5 'y
10 kg.

En la Patente US n°. 5,320,316 Baker divulga un
tripode, cuya innovacioén reivindicada concierne prin-
cipalmente a la estructura de las patas. El dispositivo
de fijacién propuesto es un anillo soportado de mane-
ra flotante en una ranura. Los bordes internos aprietan
contra la superficie exterior del tubo de pata. El pre-
sente inventor considera esta forma de fijacion es uti-
lizable solamente contra un tubo de pata metélico, ya
que la misma dafiarfa un tubo de plastico. Por consi-
guiente, un tripode fabricado de este modo tendrd un
peso elevado indeseable.

En la Patente US n°. 5,503,357 Johnson y otros
especifican agujeros y tornillos roscados para fijar un
tripode. Cuando estd fijado, las patas no pueden ex-
tenderse hacia afuera. Una de las desventajas de los
tornillos de fijacion es que a menos que sean apreta-
dos con bastante fuerza, bajo una carga pesada puede
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producirse una retraccion inadvertida de las patas. El
catdlogo comercial LNORD 99, G publicado por Lino
Manfrotto & Co. (Italia) en lista una amplia gama de
tripodes. El fabricante emplea tubo de aluminio para
la reconstruccion de las patas en el caso de tripodes
para cargas mds grandes. Esto se traduce en un peso
elevado. Los tripodes destinados a soportar 20 kg pe-
san entre 3,6 y 7,9 kg. El tinico modelo (132X) capaz
de soportar 30kg. pesa 6,9 kg. Las juntas telescopi-
cas van fijadas individualmente mediante tornillos de
fijacion roscados.

OCONNOR (Costa Mesa, USA) ha publicado un
catdlogo comercial en 1999 ofreciendo una gama de
tripodes que tienen patas de fibra de carbén. La carga
mdxima permitida es de entre 27 y 91 kg, dependien-
do del modelo, y los pesos correspondientes de los
tripodes se hallan entre 4,2 y 10,8 kg. Un anillo ac-
cionado por palanca bajo la colada por arriba afloja
las tres patas simultdneamente. Las patas son ajusta-
bles individualmente por medio de palancas de fija-
cién. No obstante, al usuario se le requiere a que pulse
las palancas de fijacion de las patas para bloquear las
juntas, dado que el bloqueo no es automatico.

La compaiifa Sachtler (www.sachtler.de/seiten/
whats-up/new-speelock.htm) ha divulgado reciente-
mente un tripode (modelo HD) que tiene patas de fibra
de carbén y va provisto de un dispositivo de fijacién
que controla una junta superior y una junta inferior
telescopica simultineamente. Los usuarios tienen que
aflojar las tres abrazaderas para extender las patas. So-
bre los brazos extensores se emplean tornillos de fija-
cién roscados. Se indica el peso del tripode de 3 kg,
pero no se da la altura méxima extendido. También se
divulga un tripode de este tipo en la US-A-5,887,835.

La US-A-3,589,757 y EP-A-O 294 839 divulgan
dispositivos de fijacion de leva para patas de tripode
telescopicas, los cuales permiten un movimiento re-
lativo de las piezas hasta una posicién extendida a la
vez que impiden el movimiento relativo de las piezas
de las patas hasta una posicion retraida. La US-4,761,
092 divulga un mecanismo de fijacién de leva de una
pata de tripode telescépica. En la US-A-4,029,279,
WO 97/41383, US-A-4,174,900, US-A-2,687,868 y
US-A-4,761,092 se divulgan otros mecanismo de fi-
jacién de patas de tripodes telescOpicas para piezas
de patas de dos y tres elementos.

Por lo tanto, uno de los objetos de la presente in-
vencion es el de evitar los inconvenientes de los tri-
pode del estado de la técnica y sus dispositivos de fi-
jacidén asociados y proporcionar un tripode que pueda
ser desplegado y plegado sin que el usuario tenga que
accionar ningtn dispositivo de fijacion.

Otro objeto de la presente invencidn es el de pro-
porcionar un dispositivo de fijaciéon que sea mas facil
de accionar que el tornillo de fijacién.

Otro objeto de la presente invencidn es proporcio-
nar un tripode que tenga un peso propio bajo en re-
lacién con su altura extendido y el peso de la carga
soportada.

Ademéds, otro objeto de la presente invencién es
el de proporcionar un tripode en el que la fuerza de
fijacion de la pata se auto ajuste automdticamente de
acuerdo con la carga soportada, y elimine totalmente
el riesgo de olvidarse inadvertidamente de fijar alguna
de las patas.

La presente invencion logra los objetos anteriores
proporcionando un tripode desplegable rapidamente y
de poco peso que comprende:
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a) un soporte central para soportar una carga, pro-
visto de tres miembros de bisagra periféricos;

b) tres conjuntos de patas telescopicas multi-etapa
acoplados cada uno de ellos a uno de dichos elemen-
tos de bisagra, comprendiendo cada conjunto de pata
al menos dos elementos resistentes a la compresion
interconectados mediante una junta telescépica;

¢) al menos una unidad de fijacién de leva asocia-
da con cada junta telescdpica, incluyendo cada unidad
de fijacion una primera posicién acoplada que impide
el movimiento axial relativo el cual acortaria la longi-
tud de dicho conjunto de pata y en donde dicha unidad
de fijacion de leva permite la extensién de su conjun-
to de pata asociado mientras se halla en su posicién
de acoplada, y una segunda posicion de desacoplada
en donde dichos conjuntos son libres de moverse en
cualquier direccién axial, siendo cada unidad de fija-
cion solicitada hacia la posicién de acoplada para la
fijacion automdtica de dicho tripode en su posicién
desplegada, siendo efectuada con dicha fijacion de le-
va mediante presion sobre dicha unidad de leva desde
su pata extendida asociada;

y que comprende ademds:

d) un elemento de liberacion accesible manual pa-
ra cada conjunto de pata para liberar independiente-
mente dicha al menos una unidad de fijacion de leva
asociada con la misma, permitiendo que ese modo el
acortamiento de la longitud de dicho conjunto,

en donde cada conjunto de pata comprende tres
elementos resistentes a la compresién fabricados de
tubo e interconectados mediante una junta telescépica
superior y otra junta telescOpica inferior, y en donde
dicho elemento de liberacién accesible manual dis-
puesto para desacoplar dicha junta telescopica infe-
rior comprende una palanca, cuya palanca va acopla-
da a una articulacion, cuya articulacién comprende un
par de alambres cada uno dentro de un tubo dispues-
tos para desacoplar simultineamente la al menos una
unidad de fijacion de leva que controla dicha junta te-
lescopica superior.

En realizaciones referentes de la presente inven-
cion, dicho tripode comprende ademds un elemento
limitador plegable de tres brazos abisagrados acopla-
dos de forma abisagrada a dichas patas para impedir
el desplegado excesivo de dichos conjuntos de patas.

En una realizacién preferente de la presente inven-
cién se ha provisto un tripode en el que la actuacién
de un elemento accesible manual que desacopla una
unidad de fijacion de leva asociada con una junta te-
lescopio que inferior va conectada a una articulacién
dispuesta para desacoplar simultdneamente al menos
una unidad de fijacién de leva que controla una junta
telescopicas superior.

En una realizacién mds preferida de la presente in-
vencidn se ha provisto un tripode en el que el elemen-
to limitador de tres brazos abisagrados, cuando esta
plegado, queda posicionado para presionar contra las
tres palancas de liberacion, desacoplando asi las uni-
dades de fijacion de leva de todas las patas en ambas
juntas telescOpicas, con lo cual el tripode puede ser
plegado y retraido muy rdpidamente sin la necesidad
de aflojar manualmente por separado ninguno de los
dispositivos de fijacion, aunque ello es posible en rea-
lizaciones mds pequeiias de la presente invencion, las
cuales no incluyen el elemento limitador, para dispo-
ner las palancas de liberacién de manera que cuando
las tres patas estdn unidas, las palancas de liberacion
interactian entre ellas, desacoplando las unidades de
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fijacion de leva de todas las patas para permitir la re-
traccion rdpida y la compactacién telescopica de las
mismas.

Mas adelante, se describirdn atn otras realizacio-
nes de la invencion.

De este modo se verificard que el tripode nuevo de
bajo peso de la presente invencién cumple los requisi-
tos de montaje rdpido, permite la extension de las pa-
tas individualmente, soporta con seguridad cualquier
carga dentro de su gama e incluso evita el posible de-
terioro debido a una fijacién manual excesivamente
dura. En particular, el plegado del tripode es mas ra-
pido que con cualquier dispositivo del estado de la
técnica ya que ningin dispositivo de fijacién sea el
que sea, necesita ser accionado manualmente para tal
fin.

En los dibujos:

La Fig. 1 es una vista en perspectiva no detallada
de una realizacion preferente del tripode de, mostrado
casi totalmente extendido, segin la invencion;

La Fig. 2 es una vista en alzado, parcialmente sec-
cionada de la junta telescépica inferior y su unidad de
fijacion de leva en su posicién de acoplada;

La Fig. 2a es una vista en detalle de la misma uni-
dad desacoplada;

La Fig. 3 es una vista en alzado de una parte de un
conjunto de pata, en donde el desacoplamiento de la
fijacion de la junta inferior libera también dos unida-
des de fijacion de la junta superior;

La Fig. 4 es una vista en alzado invertida que
muestra la liberacién automadtica de todas las unidades
de fijacién como resultado del plegado del elemento
limitador de tres brazos; y

La Fig. 5 es una vista en planta de un elemento
limitador extensible de tres brazos.

En la Fig. 1 puede verse un tripode 10 de bajo peso
desplegable rapidamente. Un soporte central 12 esta
configurado para soportar una carga, tipicamente una
cadmara no mostrada, y va provisto de tres elementos
de bisagra periféricos 14.

Tres conjuntos de pata telescpicos multi-etapa 16
van cada uno de ellos acoplado a uno de los elementos
de bisagra 14. Cada conjunto de pata 16 comprende
tres elementos resistentes a la compresion 18, 20, 22
interconectados mediante una junta telescépica supe-
rior 24 y otra junta telescopica inferior 26, ambas jun-
tas 24, 26 pueden verse mds claramente en la Fig. 3.
Preferentemente, cada elemento resistente a la presion
18, 20, 22 comprende al menos un tubo de pléstico,
reforzado con fibra. Ventajosamente el tubo reforza-
do con fibra va reforzado con fibras de carbono.

El tubo puede ser fabricado mediante enrollado de
filamentos lo que se traduce en la relacién de resisten-
cia/peso més elevada posible. Los materiales de base
apropiados son poliéster, poliamida y ABS.

Una o més unidades de fijacion de leva 28, las cua-
les se veran y describirdn en mayor detalle con refe-
rencia a la Fig. 2, van asociadas cada una con una jun-
ta telescopica 24, 26. Cada unidad de fijacién 28 tie-
ne una posicién acoplada que impide el movimiento
axial relativo, el cual acortaria la longitud del conjun-
to de pata 16, y una posicioén desacoplada en donde los
dos componentes inferiores 20,22 de los conjuntos de
pata 16 son libres de moverse en cualquier direccidén
axial. Cada unidad de fijacién 28 es al menos libe-
rable indirectamente mediante un elemento accesible
manual tal como una palanca 30 o un pulsador 32.

Un elemento limitador plegable 34 de tres brazos

3
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abisagrados va acoplado de forma abisagrada a los
conjuntos de patas 16 para impedir la extensién ex-
cesiva de las mismas.

Tipicamente, un tripode 10 fabricado segin la pre-
sente invencidn, con el fin de soportar la una carga de
30 kg a una altura de 1,5 metros no pesa mds de 3,4
kg.

En relacién con el resto de las figuras, han sido
utilizadas referencias numéricas similares para iden-
tificar partes similares.

Haciendo referencia ahora a la Fig. 2, puede verse
una unidad de fijacién de leva 28 tal como se utiliza
en la realizacién 10 mostrada en la Fig. 1. La unidad
de fijacién 28 permite la extension de los conjuntos de
patas cuando se halla en su posicion acoplada, y desde
luego cuando se halla en su posicién desacoplada.

La fuerza de fijacién proporcionada por la unidad
de fijacion de leva 28 cuando se halla en su posicién
acoplada aumenta automdticamente a medida que la
carga por peso aumenta en el soporte central 12 que
se ve en la Fig. 1. Esto resulta de la geometria en cufia
que se ve en la presente figura, una carga aumentada
que tiende a retraer el tubo de pata 36 que sirve pa-
ra acuflar mds la leva 46 hacia la superficie exterior
del tubo. No obstante, el movimiento en la direccion
de la extensidn es libre incluso cuando la leva 46 estd
acoplada.

Para distribuir las fuerzas de acufiamiento sobre
un drea mds grande del tubo 36, se interpone venta-
josamente un elemento de zapata céncavo 38 entre la
leva 46 de la unidad de fijacién 28 y el tubo de pata
36 con el cual estd en contacto. El elemento de zapa-
ta 38 impide cualquier deterioro posible del tubo 36
que pudiera resultar de la concentracién de esfuerzo
impuesta por la leva 46 directamente. Un pasador 40
mantiene al elemento de zapata 38 en su relacion de-
seada con respecto a la leva 28.

La leva 46 va soportada sobre un deje 42, y for-
mada de manera que la distancia entre una parte de
la periferia de la leva y el eje 42 sobrepase la distan-
cia entre el eje 42 y la superficie con la cual estd en
contacto, la cual en la realizacién presente es una cara
del elemento de zapata 38. Un resorte 44 mantiene la
leva 46 en su posicién acoplada. Un dispositivo de ac-
tuacion que es accesible a la mano puede presionarse
para superar el par provisto por el resorte 44 y de ese
modo llevar la leva 46 a su posicién de desacoplada,
mostrada en la Fig. 2a. El movimiento axial del tubo
36 es libre en cualquier direccién cuando la leva 46
esta desacoplada.

El elemento accesible a la mano que desacopla la
unidad de fijacion de leva 28 en la junta telescépica
inferior es una palanca exterior 30, la cual puede fa-
bricarse formando parte integral de la leva 46 tal como
se muestra en la figura. La palanca 30 va dispuesta so-
bre una cara interior del conjunto de pata 16 que se ve
en la Fig 1 dado que ello da lugar, a que pueda ha-
cerse un paquete mds compacto cuando el tripode 10
es plegado, protege a la leva 30 contra el deterioro y
hace posible la disposicion a describir con referencia
alaFig. 5.

El mds bajo de los tres elementos 22 resistentes a
la compresioén lleva un elemento de contacto con el
terreno, tal como el pico 48 mostrado.

El elemento 22 es un tubo unico, de un diametro
ligeramente mayor que los tubos que comprende el
resto del conjunto de pata 16. La extremidad superior
del elemento 22 lleva una placa guia 58 que estd en
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contacto deslizante con dos tubos del elemento cen-
tral 20 resistente a la compresion.

La Fig. 3 ilustra parte de una realizacién de un tri-
pode 50 en donde el accionamiento de la palanca 30
para desacoplar una unidad de fijacion de leva 28 en
la junta telescépica inferior 26 va conectado a una ar-
ticulacion. La articulacién comprende un par de alam-
bres de acero 52 en el interior de un tubo, estando dis-
puestos los alambres para desacoplar simultdneamen-
te dos unidades de fijacion de leva 54 que controlan la
junta telescopica superior 24.

El elemento accesible a la mano que libera una
unidad de fijacion de leva en la junta telescdpica su-
perior es un pulsador 32 que controla dos unidades
de fijacion de leva 54. El pulsado del pulsador 32 de-
sacopla dos unidades de fijacién superiores 54, pero
no tiene efecto sobre la unidad inferior 28, dado que
tal movimiento reduce simplemente la tensién de los
alambres de acero 52. No obstante, segtin se ha ex-
plicado, la presion sobre la palanca 30 que desacopla
las unidades inferiores 28 desacopla también las uni-
dades superiores 54, cuando el pulsador 32 es bajado
haciendo que en la unidad de fijacién derecha 54 gi-
re en sentido contrario al de las agujas del reloj y la
unidad izquierda 54’ en el sentido de las agujas del
reloj.

Haciendo referencia ahora a la Fig. 4, se ha repre-
sentado un detalle de un tripode 60 en el que el ele-
mento limitador 62 de tres brazos abisagrados, cuan-
do estd plegado, se posiciona para presionar contra las
tres palancas 30, solamente una de las cuales se mues-
tra. El plegado se realiza mas cémodamente cuando
el tripode 60 se posiciona invertido, seglin se muestra
en el esquema, estando los dos picos 48 de contacto
con el terreno lo mds altos. Las articulaciones 64 del
extremo del brazo limitador desacoplan las unidades
de fijacion de leva 28 de todas las patas en las jun-
tas telescopicas inferiores 26. Dado que las unidades
de fijacion inferiores 28 liberan también las unidades
de fijacion superiores 54, tal como puede verse en la
realizacién de la Fig. 3, ambas juntas telescépicas 24,
26 de todas las patas se desacoplan. Por consiguien-
te el tripode 60 puede plegarse y retraerse con poco
esfuerzo en unos segundos, puesto que no hay necesi-
dad de liberar manualmente por separado ninguno de
los dispositivos de fijacion.

La Fig. 5 muestra un detalle de un elemento li-
mitador 74 de tres brazos abisagrados. Los brazos
66 del elemento limitador plegable 74 de tres brazos
abisagrados son extensibles telescépicamente, exten-
sién/retraccién de cada brazo 66 a través de una jun-
ta telescopica 68 que es controlada por otra unidad
de fijacién de leva 70. Los brazos 66 van acoplados
a bisagras 76 de un elemento central comun 80. Las
unidades de fijacién 70 son similares a las unidades
28, y van dispuestas de manera que impidan la exten-
sién pero permitan la libre retraccién incluso cuando
se hallan en el modo de acopladas. En el modo de de-
sacoplados los brazos 66 pueden extenderse con el fin
de permitir una mayor extension entre las patas. La
extension de las patas puede reducirse sin necesidad
de atencién alguna por parte del usuario a las unida-
des de fijacién 70.

No obstante, la seguridad estd asegurada puesto
que no puede producirse un aumento accidental de la
extension, impidiéndose ésta mediante el acoplamien-
to automadtica de las unidades de fijacién 70 con los
tubos 72 del brazo de extension.
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Para los expertos en la materia resultard evidente
que la invencién no se limita a los detalles de las rea-
lizaciones ilustrativas precedentes y que la presente
invencién puede materializarse de otras formas espe-
cificas sin apartarse del espiritu o atributos esencia-
les de la misma. Por lo tanto, las realizaciones pre-
sentes deberdn considerarse a todos los efectos co-
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mo ilustrativas y no limitativas, indicandose el alcan-
ce de la invencién mediante las reivindicaciones ad-
juntas mas que mediante la descripcién precedente, y
todos los cambios que entren dentro del significado y
el alcance por equivalencia de las reivindicaciones y
por lo tanto destinados a ser abarcados dentro de la
misma.
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REIVINDICACIONES

1. Un tripode de bajo peso desplegable rapidamen-
te, que comprende:

a) un soporte central (12) para soportar una carga,
provisto de tres elementos de bisagra periféricos (14);

b) tres conjuntos de patas telescopicas multi-eta-
pa (46) acoplado cada uno a uno de dichos elementos
de bisagra, comprendiendo cada conjunto de pata al
menos dos elementos resistentes a la compresién (18,
20, 22) interconectados mediante una junta telescopi-
ca (24, 26).

¢) al menos una unidad de fijacién de leva (54,
54’, 28) asociada con cada junta telescépica, inclu-
yendo cada unidad de fijacién una primera posicién
acoplada que impide el movimiento axial relativo, cu-
yo movimiento acortard la longitud de dicho conjunto
de pata (16) y en donde dicha unidad de fijacién de le-
va permite la extension del conjunto de pata asociado
mientras se halla en su posicion acoplada, y una se-
gunda posicion desacoplada en la que dichos conjun-
tos son libres de moverse en cualquier direccién axial,
siendo cada unidad de fijacién solicitada hacia su po-
sicién acoplada para la fijacion automatica de dicho
tripode en su posicion desplegada con dicha fijacién
de leva efectuada mediante presion sobre dicha uni-
dad de leva desde su pata extendida asociada; y que
comprende ademds

d) un elemento de liberacién accesible manual
(30, 32) para cada conjunto de pata para liberar in-
dependientemente dicha al menos una unidad de fija-
cién de leva asociada con el mismo, permitiendo de
ese modo acortar la longitud de dicho conjunto,

caracterizado en que, cada conjunto de pata com-
prende tres elementos resistentes a la compresion fa-
bricados de tubos e interconectados mediante una jun-
ta telescOpica superior (24) y una junta telescépica in-
ferior (26), y dicho elemento de liberacién accesible
manual dispuesto para desacoplar dicha junta teles-
copica inferior comprende una palanca (30) cuya pa-
lanca va acoplada a una articulacién cuya articulacién
comprende un par de alambres (62) cada uno de ellos
en el interior de un tubo y dispuestos para desacoplar
simultdneamente la al menos una unidad de fijacién
de leva (54, 54°) que controla dicha junta telescépica
superior (24).

2. Un tripode segiin la reivindicacién 1, que com-
prende ademads un elemento limitador (62) de tres bra-
z0s a abisagrados plegables acoplados de forma abi-
sagrada a dichas patas para impedir la extensién ex-
cesiva de dichos conjuntos de patas.

3. Un tripode segun la reivindicacién 1 en el que
la fuerza de fijacion provista por dicha unidad de fija-
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ciéon de leva cuando se halla en su posicién acoplada
aumenta automdticamente a medida que aumenta la
carga por peso en dicho soporte central.

4. Un tripode segun la reivindicacién 1, que com-
prende otro elemento de liberacién accesible manual
para liberar una unidad de fijacién de leva solamente
en dicha junta telescopica superior.

5. Un tripode segun la reivindicacién 4 en el que,
dicho otro elemento de liberacién accesible manual es
un pulsador.

6. Un tripode segun la reivindicacién 1, en el que
dicho elemento de liberacién accesible manual que
desacopla una unidad de fijacién de leva en dicha jun-
ta telescdpica inferior es una leva exterior dispuesta
en una cara interior de dicha junta.

7. Un tripode segun la reivindicacién 6, que com-
prende ademds un elemento limitador de tres brazos
abisagrados plegables acoplados de forma abisagra-
da a dichas patas para impedir la extensién excesi-
va de dichos conjuntos de patas, en donde dicho ele-
mento limitador de tres brazos abisagrados, cuando
esta plegado, se posiciona para presionar esencial-
mente, simultdaneamente contra cada una de dichas
palancas de liberacién asociada con cada una de di-
chas patas, desacoplando de ese modo las unidades
de fijacién de leva de todas las patas en ambas jun-
tas telescopicas, con lo cual el tripode puede plegar-
se y retraerse sin la necesidad de liberacién manual
por separado de ninguno de dichos dispositivos de
fijacion.

8. Un tripode segun la reivindicacion 2, en el que,
los brazos de dicho elemento limitador de tres bra-
zos abisagrados plegables son extensibles telescopi-
camente, siendo controlado el funcionamiento de ca-
da junta telescépica del elemento limitador mediante
otra unidad de fijacién de leva.

9. Un tripode segun la reivindicacion 1 en el que
cada una de dichas unidades de fijacién de leva va
provista de medios de resorte que solicitan a cada una
de dichas unidades hacia la posicién de acopladas.

10. Un tripode segtin la reivindicacién 1, en el que
entre la leva de cada una de dichas unidades de fija-
cién de leva y el tubo de pata va interpuesto un ele-
mento de zapata con el cual estd en contacto.

11. Un tripode segtn la reivindicacién 1, en el que,
cada elemento resistente a la presién comprende al
menos un tubo de pléstico, reforzado con fibra.

12. Un tripode segtn la reivindicacién 11, en el
que dicho tubo reforzado con fibra va reforzado con
fibras de carbono.

13. Un tripode segun la reivindicacién 1, capaz de
soportar una carga de 30kg a una altura de 1,5 metros
y que no pesa més de 3,4 kg.



ES 2277892 T3




ES 2277892 T3




ES 2277892 T3

-3
|
|
|

jpeee |

5—.—.-. Wy el

36
72
20
Fig. 4 10_Z A _68
g 6
72\ 68, 70 j 47 %
gy BN !
7% 66
7%
< 68
Fig. 5 o

7

64



	Primera Página
	Descripción
	Reivindicaciones
	Dibujos

