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DESCRIPCION
Trampilla montacargas

El invento se refiere a una trampilla montacargas, especialmente para un vehiculo, con una plataforma, la cual esta
unido con un dispositivo para elevar y descender a través de al menos un brazo de soporte, en cuyo caso la
plataforma y el brazo de soporte forman un eje de rotacion y el brazo de soporte y el dispositivo para la elevacion y el
descenso forman un eje basculante.

ESTADO DE LA TECNICA

Las trampillas montacargas se conocen y se comercializan en mdltiples formas y ejecuciones. Su propulsién se
realiza U de forma hidraulica, en cuyo caso la hidraulica de la trampilla montacargas esta conectada generalmente
con la hidraulica del vehiculo. Para ello se han previsto numerosos tubos, los cuales presentan la desventaja de que
tanto estos tubos como el correspondiente cilindro hidraulico estan ubicados en la parte trasera del vehiculo en una
posicion expuesta. Especialmente durante la marcha atras, tanto los tubos hidraulicos como el delicado vastago del
émbolo estan expuestos frecuentemente a averias mecanicas, lo que puede causar no sélo interrupciones de
funcionamiento, sino también pérdidas, de tal modo que pueden darse pérdidas de aceite hidraulico y dafios
ecoldgicos. Ello se agrava aun mas en invierno debido a las bajas temperaturas y a la carga por la sal
anticongelante.

Ademas, en el caso de una averia de la hidraulica, la trampilla montacargas no se podra cerrar y, por ejemplo, el
contenido del espacio de carga que se cierra con la trampilla montacargas, estaria expuesto a los distintos factores
medioambientales. En el caso de que el espacio de carga sea un contenedor de refrigeracion se interrumpira
entonces la cadena de frio.

Otra desventaja de las trampillas montacargas comunes es el paralelogramo, con el cual se sincronizan los
movimientos entre si. En el caso de &ngulos agudos de montaje se reduce la distancia del paralelogramo, por lo cual
se incrementan las fuerzas que actlan sobre las articulaciones. De este modo, se pueden realizar Gnicamente
angulos de rotacion y elevacion de aproximadamente 90°.

Ademas, una desventaja de las trampillas montacargas habituales es el hecho de que en el caso de una averia, por
ejemplo en la hidradulica o similar, no se puede probar si esta averia tiene su causa en algo relativo al
funcionamiento, es decir, debido al uso frecuente, o bien por un defecto de fabrica. Ello significa por ejemplo que las
reivindicaciones de la garantia son dificiles de realizar, porque, por ejemplo, no se puede comprobar cuantos ciclos
de carga ha realizado ya una trampilla montacargas de este tipo. Es por ello que no se puede demostrar si la averia
ha sido debido a un fallo de la propia trampilla montacargas o debido a un manejo no apropiado.

Ademas, por lo general hay que buscar un taller especializado para eliminar la averia del sistema, ya que el
propietario no puede averiguar por si solo en qué sitio se ha producido la averia y tampoco la puede reparar.

De la EP 1445145 Al se conoce también un sistema de trampilla montacargas con al menos un actuador abatible y
un actuador de elevacion. En este caso se utiliza un motor eléctrico para la propulsion de la bomba hidraulica, la cual
propulsa a su vez los dispositivos de actuadores correspondientes para el movimiento de la trampilla montacargas
alrededor de un eje de rotacion y alrededor de un eje para bascular.

Por otro lado, la EP 1541412 Al ofrece también dos estructuras portantes fundamentalmente en forma de un
paralelogramo, principalmente distanciadas de forma paralela entre si, en cuyo caso, sin embargo, los actuadores
abatibles y/o actuadores de elevacion conocidos son sustituidos por un dispositivo activado por un motor eléctrico.
Se podria utilizar por ejemplo un husillo enroscado propulsado con un motor eléctrico.

OBJETIVO

El objetivo del presente invento es crear una trampilla montacargas de la manera anteriormente descrita que
presente una propulsién sustancialmente mejorada. Ademés, debe ser posible controlar el manejo y el
funcionamiento de una trampilla montacargas para poder descubrir inmediatamente posibles fallos en el sistema y
poder repararlos en el mismo sitio. Asi mismo debe ser posible seguir utilizando la trampilla montacargas incluso con
fallos en el sistema o bien en el caso de que se produzcan caidas de la electricidad.

SOLUCION

La consecucion de este objetivo conlleva que un motor esté colocado sobre el eje rotatorio y/o el eje basculante para
la propulsién de la trampilla montacargas, en cuyo caso el motor colocado encima del eje rotatorio es apto para el
giro de la plataforma con respecto al brazo de soporte alrededor del eje rotatorio, y el motor colocado encima del eje
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basculante sirve para que se produzca un movimiento de giro del brazo de soporte alrededor del eje basculante, en
cuyo caso el motor se encuentra dentro de una carcasa.

Esta colocacion de cada motor individual tiene la ventaja de que se suprimen completamente las desventajas
anteriormente descritas para la hidraulica. Esto es asi porque no hay tubos hidraulicos que puedan pincharse, y no
hay cilindros hidraulicos cuyo vastago de émbolo en posicion expuesta pueda ser expuesto a un peligro
considerable.

Como motor se ofrece ante todo un servomotor propulsado eléctricamente o bien un motor de posicionamiento, con
el cual se pueden realizar también determinados movimientos rotatorios en ambas direcciones de rotacion.

Debido al hecho de que naturalmente actian grandes fuerzas sobre el motor podria resultar aconsejable prever al
menos un engranaje para la transmision de la fuerza motriz. La manera en la que esta disefiado el engranaje puede
estar determinada para la plataforma correspondiente y la utilizacién correspondiente de la trampilla montacargas.
Por ejemplo, en el caso de que se produzca una parada del motor, uno o varios frenos pueden ser asignados al
motor y/o al engranaje como un seguro, los cuales, por ejemplo, cierran al sobrepasar una velocidad de rotacion
determinada. También se puede contemplar que el engranaje esté realizado de forma auto-inhibitoria. Sin embargo,
en el caso de que el engranaje no haya sido realizado de forma auto-inhibitoria se puede aprovechar una inclinacion
de la trampilla montacargas, con el fin de cargar por ejemplo una bateria. En este caso, el motor para el eje
basculante se transformaria en un generador.

La colocacion de los motores con los engranajes presenta ademas la ventaja de que en el caso de que se produzca
una parada de la electricidad se puede actuar manualmente sobre la plataforma desde el exterior por medio de una
manivela o similar a través de una rueda dentada conica, de tal modo que aun asi se puede conseguir la rotacion de
la plataforma o bien la elevacion o el descenso de toda la trampilla montacargas. De este modo se puede evitar que
por ejemplo en el caso de un transporte de productos refrigerados en el espacio de la carga dicho espacio no pueda
ser cerrado, con lo que se echarian a perder, de este modo, los productos refrigerados. Una rueda dentada coénica
de este tipo puede estar colocada, por ejemplo, en una union entre el motor y el engranaje. Otras posibilidades del
accionamiento manual del engranaje pueden ser contempladas y deben ser incluidas en el marco del presente
invento.

En lo que respecta a la tecnologia del control la prevision de los motores presenta también grandes ventajas. A
través de los correspondientes sensores e interruptores de fin de carrera la trampilla montacargas y su funcién
pueden ser consultadas y controladas de forma sencilla.

Ademas, un control puede ser asignado al motor o bien al engranaje, para el cual se reivindicard una proteccion de
forma independiente. El control esta colocado preferiblemente en el area de un panel de mando para la plataforma.
El control est4 conectado preferentemente con el motor con el fin de determinar la corriente del motor. La corriente
del motor, por ejemplo, se utiliza como medida para la carga que se levanta. Asi, podria estar previsto el hecho de
gue la elevacion de la plataforma no sea posible, en el caso de que estuviera demasiado cargada. En el vehiculo,
como por ejemplo en la cabina del conductor o también en las proximidades de la propia plataforma, se podria
contemplar en estos casos la iluminacién por medio de una lampara o similar, la cual sefializaria de forma clara al
usuario que la trampilla montacargas carga con un peso demasiado elevado. Cuando se alcance la carga permitida
para la plataforma arrancaria nuevamente el motor y la plataforma podria ser levantada nuevamente.

Al mismo tiempo se puede determinar mediante el control cuantas veces se ha utilizado ya la trampilla montacargas
o bien la plataforma. Esto implica que a la electrénica de control se asignard generalmente una electronica de
potencia.

Sin embargo, también es posible asignar el control directamente al eje rotatorio y/o al eje basculante o bien colocarlo
de forma intercambiable en los ejes de salida y de los engranajes.

Ademas del control para la medicién de la corriente del motor también puede estar previsto un reconocimiento
estatico de sobrecarga. Este est& previsto preferiblemente en forma de bandas extensométricas en uno de los dos
ejes. De este modo se puede garantizar que se reconozca y se sefiale una sobrecarga de la plataforma aunque el
motor no esté en marcha y la plataforma adn no haya sido movida.

El motor para el eje basculante y/o el motor para el eje rotatorio deben de estar preferiblemente y completamente
encapsulados. De este modo, tanto el motor como los engranajes no pueden ser Unicamente protegidos sino que
ademas todos los conductos electronicos se encuentran dentro de la carcasa y estan protegidos. Por ejemplo, basta
tan solo con un cable de alimentacion de la electricidad del vehiculo.

Para bascular la plataforma se han previsto los brazos de soporte anteriormente descritos, para lo cual bastan dos
brazos de soporte, en cuyo caso a cada lado de la carcasa esta colocado un brazo de soporte. Para ello estan
conectados de tal modo con la carcasa que la rotacion tiene lugar alrededor del eje basculante dentro del margen de
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un angulo de rotacién limitado. Por ejemplo, cada uno de los brazos portantes esta asentado en la carcasa mediante
un cuello en forma de anillo y esta alojado ahi en la forma correspondiente. El cuello en forma de anillo tiene la
ventaja de que una parte de su superficie interior puede estar cubierta de dientes o bien poseer una corona dentada
en forma de céscara, en cuyo caso esta corona dentada actda conjuntamente con un pifién, el cual estd asentado
encima del eje del engranaje.

De este modo el dispositivo de elevacion/-basculante consiste de un motor y dos engranajes, los cuales estan
colocados dentro de una carcasa y dos brazos de soporte que rotan por el eje basculante.

El motor para el eje basculante esta asentado a su vez en un tubo, el cual se encuentra entre los brazos de soporte y
que esta fijamente unido en esta posicidn con los brazos de soporte. También se encuentran preferiblemente aqui,
por ambos lados del motor dentro del tubo, los engranajes correspondientes, los cuales estan fijamente unidos con el
motor.

La plataforma rota alrededor del tubo, en cuyo caso los ejes de salida de los engranajes engranan en la plataforma
en los correspondientes elementos de rotacion, preferentemente resistentes a la rotacion. Por ejemplo, la plataforma
puede abarcar los dos brazos de soporte con una seccion de tubo cada uno, en cuyo caso estas secciones de tubo
son entonces a su vez parte del eje de rotacion. En esta seccién de tubo un eje de salida del engranaje engrana en
cada uno, siendo fijado ahi de tal forma que son resistentes a la rotacion.

El tubo, o bien las secciones de tubo, y/o la carcasa pueden estar conectados en este caso de forma fija o reversible
con la plataforma. De este modo el tubo o bien las secciones de tubo y/o la carcasa pueden ser soldadas con la
plataforma, o pueden ser unidas con la plataforma mediante otros medios de fijacion, como por ejemplo tornillos,
ganchos, elementos de corchetes o similares.

Ademas, debe estar previsto colocar los brazos de soporte simplemente sobre los extremos del eje de salida o bien
del eje de engranaje, de tal forma que sean casi totalmente resistentes a la rotacion, y de este modo unir el eje
rotatorio con el eje basculante. La colocacion de los brazos de soporte se puede conseguir, por ejemplo, mediante
una unién de machihembrado. Cualquier otra posibilidad acerca de la colocacion de los brazos de soporte, sin
embargo, es posible y debe ser contemplada por el presente invento. En el caso de un cambio de tubo o bien de
algunas secciones de tubo individuales o también de la carcasa habria que desmontar simplemente un brazo de
soporte o bien los dos, para a continuacion extraer y cambiar elementos en el tubo, en las secciones de tubo y/o en
la carcasa. Después simplemente se coloca el brazo de soporte o los brazos de soporte por encima del eje.

Ademas es posible colocar los diferentes motores y sus correspondientes engranajes sobre diferentes ejes, esto
quiere decir, por ejemplo, sobre dos 0 més ejes. Aunque esto no simplifica la construccion, sin embargo, debe ser
contemplado dentro del marco del presente invento.

La ubicacion, entonces, de un motor sobre el eje de rotacién por un lado, asi como de un motor sobre el eje
basculante permite renunciar entonces al paralelogramo, en cuyo caso el presente invento también abarca por
supuesto la supresion de dicho paralelogramo. Debido a que el area de basculacion y el area de rotacion no estan
limitadas por los motores a aproximadamente 90° los propulsores electromotrices pueden ser utilizados para otras
funciones. En este &mbito se encuentra, por ejemplo, la generacién de un movimiento de pliegue en el caso de
trampillas montacargas plegables.

También se ofrece la posibilidad, sin embargo, de realizar los brazos de soporte de forma telescépica, en cuyo caso
dos perfiles pueden ser desplazados insertandolos entre si. Para ello es suficiente asignar a un perfil un husillo con
un propulsor de husillo, de tal modo que este perfil pueda ser desplegado con respecto al otro perfil.

Ademas, en el sistema puede estar previsto un sensor de inclinacion, el cual garantiza durante el funcionamiento de
la trampilla montacargas o bien de la plataforma, que ésta se mantenga siempre en posicién vertical. Esto es
especialmente ventajoso en el caso de que haya inclinaciones en la carretera, donde se pretende evitar que la carga
gue se encuentra encima de la plataforma pueda caerse de la plataforma por culpa de la inclinacion de la carretera.

La trampilla montacargas conforme al invento puede ser aplicada en multiples ocasiones. Se utilizara especialmente
en relacion con vehiculos, en cuyo caso el término de vehiculo no debe ser interpretado de una forma limitada. Una
trampilla montacargas de este tipo también podria ser instalada en una rampa de un almacén.

Debido a la manera de la instalacion de cada uno de los componentes sobre el eje se da la posibilidad de conjuntar
los diferentes componentes segun la forma de un sistema modular. De este modo se facilita y simplifica la posibilidad
de cambiar cada uno de los componentes.

DESCRIPCION DE LAS FIGURAS

Otras ventajas, caracteristicas y detalles del presente invento se deducen de la siguiente descripcion de ejemplos
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preferidos de ejecucion asi como también del dibujo; en el que se muestra en:
Figura 1: una vista en planta sobre una trampilla montacargas segun el invento;
Figura 2: una vista lateral aumentada, parcialmente representada, de la trampilla montacargas conforme a la figura 1;

Figura 3: un desarrollo del movimiento representado esqueméaticamente de una trampilla montacargas conforme a la
figura 1, instalado en un camion.

Segun las figuras 1 y 2 una trampilla montacargas conforme al invento presenta una plataforma 1, la cual consiste,
por ejemplo, de numerosos perfiles de aluminio extruidos. Esta plataforma 1 estd conectada con dos brazos de
soporte 2.1y 2.2, en cuyo caso la plataforma 1 forma un eje de rotacién A con los brazos de soporte 2. La plataforma
1 puede ser rotada por el eje de rotacion A con respecto a los brazos de soporte 2.1 y 2.2, en cuyo caso el
movimiento de rotacion serd causado por un motor 3, el cual esta asentado dentro de un tubo 4. Este tubo 4 se
encuentra entre los dos brazos de soporte 2.1 y 2.2 y esta fijamente unido con los brazos de soporte 2.1 y 2.2,
aungue también se podria pensar en una union reversible, especialmente cuando, tal y como se describe mas
adelante, también el tubo 4 esta unido de forma reversible con la plataforma 1.

Ademas, en este tubo 4 se encuentran dos engranajes 5.1y 5.2, los cuales presentan una union correspondiente 6.1
y 6.2 con el motor 3. Cada engranaje 5.1 y 5.2 posee un eje de salida 7.1y 7.2, los cuales entran en una unién con la
plataforma 1 que es resistente a la rotacion. Para ello la plataforma 1 posee, por ejemplo, por ambos lados secciones
de tubo 8.1y 8.2, cada una de las cuales presenta con respecto a los ejes de salida 7.1 y 7.2 una escotadura con al
menos una ranura paralela al eje, en la cual engranan los ejes de salida 7.1 o bien 7.2 con un saliente
correspondiente. De este modo se puede rotar la plataforma 1 por el eje de rotacién A durante el funcionamiento del
motor 3.

El tubo 4, o bien las secciones de tubo 8.1 y 8.2, esta unido reversiblemente con la plataforma 1 preferentemente
mediante medios de fijacion, los cuales no han sido representados aqui con mas detalle, como por ejemplo tornillos,
ganchos, elementos de corchete, o similares. De este modo es posible desmontar el tubo 4 y/o las secciones de tubo
8.1 o bien 8.2 de la plataforma 1. Simplemente habria que soltar los medios de fijacion correspondientes. También
es posible sin embargo llevar a cabo una union fija entre el tubo 4 y/o las secciones 8.1 o bien 8.2 con la plataforma
1.

Al menos en una de las uniones 6.1 o bien 6.2 puede estar prevista una rueda dentada coénica 25, la cual esta
engranada con una rueda dentada 26 que puede ser alcanzada por una manivela manual, la cual no ha sido
representada aqui con mas detalle, a través de al menos dos taladros en el tubo 4, que tampoco han sido
representados aqui con mas detalle. De este modo, por ejemplo en el caso de una caida de la electricidad, se puede
mover la rueda dentada cénica 25 mediante la manivela manual, por lo cual se podria bascular la plataforma 1
también sin ayuda del motor 3 o del engranaje 5.1y 5.2, es decir, de forma manual.

Cada brazo de soporte 2.1 o hien 2.2 posee un cuello en forma de anillo 9.1 o bien 9.2, con el cual se engrana en
una carcasa 10, la cual es parte de un dispositivo de elevacion/descenso 11. Este dispositivo de elevacién/descenso
11 puede ser fijado por debajo del suelo 12 de una superficie de carga de un camién, tal y como muestra, por
ejemplo, la figura 3. El cuello en forma de anillo 9.1 y 9.2 rota alrededor de un eje basculante S, el cual atraviesa la
carcasa 10.

La carcasa 10 puede estar unida con la plataforma 1 de forma reversible, preferiblemente también a través de
medios de fijacion, los cuales no han sido representados aqui con mas detalle, como por ejemplo tornillos, ganchos,
elementos de corchetes, o similares. De este modo es posible desmontar la carcasa 10, o bien secciones de la
misma, de la plataforma 1. Simplemente habria que soltar los correspondientes medios de fijaciéon. Sin embargo,
también es posible conseguir una union fija entre la carcasa 10 y la plataforma 1.

El movimiento de rotacién de los brazos de soporte 2.1 y 2.2 alrededor del eje basculante S sera causado
nuevamente por un motor 13, el cual se encuentra dentro de la carcasa 10. El motor 13 esti ubicado
aproximadamente en el medio entre dos engranajes 14.1 y 14.2 y eventualmente debajo del eje basculante S. Este
presenta las uniones correspondientes 15.1 y 15.2 con los engranajes 14.1 y 14.2, en cuyo caso a estas uniones
15.1 y 15.2 Gnicamente pueden ser asignados frenos 16.1 y 16.2, los cuales han sido representados aqui de forma
esquematica. A las uniones 15.1 y 15.2 también puede estar asignado un propulsor con rueda dentada conica,
similar al propulsor de rueda dentada cénica 25/26, tal y como ha sido descrito anteriormente en relacion con las
uniones 6.1y 6.2.

Encima de cada eje de engranaje 17.1 y 17.2, el cual engrana en el correspondiente cuello en forma de anillo 9.1 o
bien 9.2, esta asentada una rueda dentada 18.1 o bien 18.2, la cual puede desenrollar una superficie interior dentada
19 en el cuello en forma de anillo 9.1 o bien 9.2.
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Los brazos de soporte 2.1 y 2.2 pueden estar colocados encima de los correspondientes extremos del eje de salida
7.1 o bien 7.2, o bien del eje de engranaje 17.1 o bien 17.2, mediante por ejemplo una unién de machihembrado, la
cual no ha sido representada aqui con mas detalle. De esta manera los brazos de soporte 2.1 y 2.2 pueden ser
liberados facilmente, si asi fuera preciso, del eje de salida 7.1 o bien 7.2, o bien del eje de engranaje 17.1 o bien
17.2.

Cada brazo de soporte 2.1 o bien 2.2 consiste de dos perfiles 20 y 21, que pueden ser desplazados entre si. Para
ello, por ejemplo, al perfil 20 puede estar asignado un husillo, el cual no ha sido representado aqui con mas detalle,
que provocaria la salida del perfil 20 desde el perfil 21 en el caso de que este husillo sea accionado mediante un
motor eléctrico.

El funcionamiento del presente invento se explica con mas detalle mediante la figura 3.

En la parte superior de la figura 3 se muestra una trampilla montacargas en su posicion cerrada. Para ello, la
plataforma 1 solapa al menos una parte de una apertura de carga del camiéon 22. El dispositivo de
elevacion/descenso 11 esta ubicado de forma oculta debajo del suelo 12.

En el caso de que se quiera realizar un proceso de carga o de descarga se pone primero en marcha el motor 3 de tal
forma que se acciona un panel de control en el vehiculo, el cual no ha sido representado aqui con mas detalle. De
este modo se consigue que la plataforma 1 rote por el eje de rotacién A hasta alcanzar una posicién horizontal. Ya
que el eje de rotaciéon A se encuentra directamente a continuacion de la superficie de carga del camién, se podria
conducir entonces una pieza de carga desde la superficie de carga hasta la plataforma 1.

A continuacion tiene lugar la rotacion de los brazos de soporte 2.1 y 2.2 por el eje basculante S, lo que se lleva a
cabo por medio del motor 13. En este caso entre el eje basculante S y el eje de rotaciébn A se puede producir una
union mecéanica 23, la cual ha sido representada aqui Unicamente de forma esquematica, que conseguira que la
plataforma 1 se mantenga en una posicion horizontal. Preferiblemente, sin embargo, los dos motores 13 y 3 estan
unidos segun la tecnologia de control, de tal modo que al rotar los brazos de soporte 2.1 o bien 2.2 del motor 13 se
consigue una rotacién en el sentido contrario a las agujas del reloj, mientras que el motor 3 rota en el sentido de las
agujas del reloj, para lo cual se han previsto los elementos de control correspondientes.

Al final, nuevamente se pone en marcha el motor 3, ahora en sentido contrario de las agujas del reloj, hasta que la
plataforma 1 esté colocada encima de la superficie del suelo 24.

Cerca del panel de control se ha previsto también un control, el cual no ha sido representado aqui con mas detalle,
que controla el sistema. En el caso de que el control detectara una averia dentro del sistema, la caida de la
electricidad, una sobrecarga de la plataforma 1, o una situacion similar, se va a emitir entonces una sefial detectable
para el usuario, de tal modo que éste podria reaccionar. En el caso de que estén afectados elementos encima del eje
de rotacién A o del eje basculante S, el usuario podria reaccionar entonces en el sitio, de tal modo que libere los
brazos de soporte 2.1 y/o 2.2 del eje de salida 7.1 o bien 7.2 y del eje de engranaje 17.1 o bien 17.2 asi como
también los medios de fijacion correspondientes entre el tubo 4, las secciones de tubo 8.1y 8.2 y/o la carcasa 10y la
plataforma 1 de la trampilla montacargas, que desmonte los elementos afectados del eje de salida 7.1 o bien 7.2 o
bien del eje de engranaje 17.1 o bien 17.2 y que los sustituya eventualmente por unos nuevos, los cuales se colocan
nuevamente sobre el eje de salida 7.1 o bien 7.2 o bien el eje de engranaje 17.1 o bien 17.2. A continuacion se
puede fijar nuevamente en la plataforma 1 el tubo 4, las secciones de tubo 8.1y 8.2 y/o la carcasa 10, y los brazos
de soporte 2.1 y/o 2.2 pueden estar superpuestos nuevamente sobre el eje de salida 7.1 o bien 7.2 y el eje de
engranaje 17.1 o bien 17.2.
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REIVINDICACIONES

1. Trampilla montacargas, especialmente para un vehiculo, con una plataforma (1), la cual esta unida con un
dispositivo de elevacion y de descenso (11) a través de al menos un brazo de soporte (2.1, 2.2), en cuyo caso la
plataforma (1) y el brazo de soporte (2.1, 2.2) forman un eje de rotacion (A) y el brazo de soporte (2.1, 2.2) y el
dispositivo para subir y bajar (11) forman un eje basculante (S), caracterizado en que un motor eléctrico (3, 13) esta
colocado sobre el eje rotatorio (A) y/o sobre el eje basculante (S), en cuyo caso el motor (3) encima del eje rotatorio
(A) es apto para poder girar la plataforma (1) por el eje rotatorio (A) con respecto al brazo de soporte (2.1, 2.2) y el
motor (13) sobre el eje basculante (S) es apto para poder causar un movimiento giratorio del brazo de soporte (2.1,
2.2) por el eje basculante, en cuyo caso cada uno de los motores (3, 13) se encuentra en una carcasa (4. 10).

2. Trampilla montacargas conforme a la reivindicacion 1, caracterizada en que el motor (3, 13) es un servomotor o
bien un motor de posicionamiento.

3. Trampilla montacargas conforme a la reivindicacion 1 6 2, caracterizado en que al menos un engranaje (5.1, 5.2,
14.1, 14.2) esta asignado al motor (3, 13).

4. Trampilla montacargas conforme a la reivindicacion 3, caracterizado en que al menos un freno (16.1, 16.2) esta
asignado al motor (3, 13) y/o el engranaje (5.1, 5.2, 14.1, 14.2) y /o el engranaje (5.1, 5.2, 14.1, 14.2) es auto-
inhibidor.

5. Trampilla montacargas conforme con al menos una de las reivindicaciones 1 hasta 4, caracterizada en que el
motor (13) para el eje basculante (S) est4 ubicado dentro de una carcasa (10) y que la carcasa esta unida con la
plataforma (1) de forma reversible o fija.

6. Trampilla montacargas conforme a la reivindicacion 5, caracterizada en que por ambos lados de la carcasa (10)
esta colocado un brazo de soporte (2.1, 2.2), y que estos brazos de soporte pueden rotar alrededor del eje
basculante (S)

7. Trampilla montacargas conforme a la reivindicacion 6, caracterizada en que el brazo de soporte (2.1, 2.2) esta
colocado en la carcasa (10) mediante un cuello en forma de anillo (9.1, 9.2), en cuyo caso al menos una parte de la
superficie interior del cuello en forma de anillo (9.1, 9.2) estd cubierta con dientes (19), los cuales actian
conjuntamente con un pifion (18.1, 18.2), el cual esta colocado encima del eje de engranaje (17.1, 17.2).

8. Trampilla montacargas conforme a la reivindicacion 7, caracterizada en que los brazos de soporte (2.1, 2.2) estan
colocados de forma reversible en el eje de engranaje (17.1, 17.2).

9. Trampilla montacargas conforme con al menos una de las reivindicaciones 1 hasta 8, caracterizada en que el
motor (3) para el eje de rotacion (A) esta colocado dentro de un tubo (4).

10. Trampilla montacargas conforme a la reivindicacion 9, caracterizada en que el tubo (4) esta unido con la
plataforma (1) de forma reversible o fija.

11. Trampilla montacargas conforme a la reivindicacion 9 6 10, caracterizada en que el tubo (4) se encuentra entre
los brazos de soporte (2.1, 2.2) y que puede ser girado por el eje rotatorio (A).

12. Trampilla montacargas conforme con una de las reivindicaciones 9 hasta 11, caracterizada en que esta
preferiblemente previsto un engranaje (5.1, 5.2) por ambos lados del motor (3) dentro del tubo (4), en cuyo caso los
ejes iniciales (7.1, 7.2) de este engranaje estan unidos con la plataforma (1) de forma fija o reversible.

13. Trampilla montacargas conforme con al menos una de las reivindicaciones 1 hasta 12, caracterizada en que el
brazo de soporte (2.1, 2.2) esta realizado de forma telescopica, en cuyo caso dos perfiles (20, 21) son desplazables
entre si.

14. Trampilla montacargas conforme a la reivindicacion 13, caracterizada en que al menos a un perfil (20) esta
asignado un propulsor de husillo que puede ser accionado mediante un motor eléctrico.

15. Trampilla montacargas conforme con al menos una de las reivindicaciones 3 hasta 14, caracterizada en que el
engranaje (5.1, 5.2, 14.1, 14.2) esta unido con un motor (3, 13) mediante una unién correspondiente (6.1, 6.2, 15.1,
15.2), en cuyo caso, si fuera preciso, en la union (6.1, 6.2, 15.1, 15.2) esta prevista una rueda dentada cénica (25), la
cual se puede propulsar de forma manual.
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Fig. 1
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REFERENCIAS CITADAS EN LA DESCRIPCION

La lista de referencias citada por el solicitante lo es solamente para utilidad del lector, no formando parte de los
documentos de patente europeos. Aln cuando las referencias han sido cuidadosamente recopiladas, no pueden
excluirse errores u omisiones y la OEP rechaza toda responsabilidad a este respecto.

Documentos de patente citados en la descripcion

« EP 1445145 A1 [0007] « EP 1541412 A1 [0008]
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