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DESCRIPCION

Equipo motorizado modular para manipulacién de
decorados.

Objeto de la invencion

La presente memoria descriptiva se refiere a un
Modelo de Utilidad relativo a un Equipo motoriza-
do Modular para la manipulacién de decorados, cuya
finalidad es la de permitir la movilizacién de decora-
dos y elementos habitualmente utilizados en espacios
escénicos con una gran velocidad, totalmente varia-
ble y configurable por el usuario. Este equipo retine
une; serie de caracteristicas que hacen que su integra-
cién en el espacio escénico sea muy ventajosa, ya que
dispone de libertad de posicionado y dado su cardc-
ter modular, podemos conseguir una distancia entre
elementos suspendidos contiguos en la ca a escénica
muy pequefia y definible por el usuario en la fase de
diseno del equipo pari un proyecto en particular.
Campo de la invencion

Esta invencion tiene su aplicacion dentro de la in-
dustria dedicada a la fabricacién de maquinaria escé-
nica y elementos destinados a su incorporacion en es-
pectaculos.

Antecedentes de la invencion

Actualmente se tiene conocimiento de la existen-
cia dentro del ramo de los espectaculos, y mas con-
crete mente dentro del campo del teatro, de equipos
motorizados que realizan una 1 uncién similar, es de-
cir la de movilizar decorados y elementos similares,
pero estos equipos tienen limitaciones en cuanto el
espacio que los mismos ocupan dentro de la caja escé-
nica, que impide el posicionado de varales contiguos
lo cerca que posteriormente desean los usuarios de la
instalacion, ya que los espectdculos actuales son muy
exigentes en cuanto a precision de posicionado de ele-
mentos, velocidad de movimientos, repetitividad, etc.

La maquinaria existente también requiere de una
estructura soporte de unas determinadas dimensiones
concretas y normalmente de un gran tamafio, hecho
que penaliza el edificio en general.

Esta maquinaria no se puede instalar de forma ver-
tical u horizontal indistintamente, hecho que ahorraria
mucho espacio y simplificarfa muchos proyectos.

El enrollamiento de los cables de acero utiliza-
dos por la gran mayoria de la maquinaria conocida,
no se realiza de una forma 6ptima, hecho que penali-
za la duracién del mismo, y por lo tanto la seguridad
de funcionamiento del conjunto, ademds de requerir
operaciones de mantenimiento mds frecuentes. con el
consiguiente gasto adicional para los usuarios del cen-
tro.

La mayoria de la maquinaria existente utiliza mo-
tores con un freno electromagnético simple, que no
garantiza la seguridad de la carga suspendida sobre el
escenario. Ademads debido a la configuracion de los
elementos de que consta no son capaces de mover
el elemento suspendido a grandes velocidades, hecho
que se requiere cada vez mds frecuentemente en los
espectdculos que se desarrollan en la actualidad.

Las maquinas existentes no utilizan ningin ele-
mento que asegure un perfecto enrollamiento del ca-
ble en el tambor, se limitan a detectar cuando se esta
efectuando erréneamente para parar todo movimiento
y permitir al usuario corregir el problema.

La solucidn a toda la problemaética expuesta ante-
riormente se resuelve mediante el equipo que pasare-
mos a describir a continuacién, ya que permite ahorro
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de espacio tan necesario en los actuales centros, con-
sigue una gran velocidad de movimiento a plena car-
ga, con total seguridad, debido a todos los elementos
de seguridad que incorpora y es totalmente modular,
como ya explicaremos también de forma gréfica con
las figuras que se adjuntan al presente documento.
Descripcion de la invenciéon

El equipo motorizado modular para la manipula-
cién de decorados que se preconiza constituye por si
solo, una solucién a toda la problemadtica existente:
hasta el momento, logrando reducir los riesgos deriva-
dos de este tipo de sistemas, contribuyendo, ademads,
en gran medida a potenciar el especticulo.

Bésicamente el equipo motorizado (un mdédulo)
consiste un tambor enrollacables dividido en secto-
res, tantos como tiros queramos conseguir, conecta-
do a un reductor coaxial de engranajes, el cual a su
vez dispone de. un motor de accionamiento asincrono
trifdsico dotado de doble freno electromagnético de
corriente continua para posibilitar un funcionamien-
to silencioso, ya que este equipo estd pensado para su
funcionamiento durante la actuacién, por lo tanto la
baja presion sonora es un parametro fundamental de
funcionamiento.

El tambor estd soportado por el mismo eje del re-
ductor, reduciendo elementos y por lo tanto mejoran-
do el rendimiento del conjunto. En el otro extreme
se soporta en un conjunto que ya describiremos mas
adelante.

El giro del motor consigue evidentemente el giro
del tambor, y por consiguiente el enrollamiento del
cable sobre el mismo. El cable sale del tambor hacia
las poleas guia que acompaiian el movimiento lineal
del cable en su operacion de enrollamiento o desenro-
Ilamiento para conseguir que éste siempre entre con
el angulo adecuado en el mismo.

Dichas poleas estan soportadas por un bloque de
aluminio, que permite aligerar el peso del conjunto.
Estan fijadas al mismo con un determinado dngulo.
funcién del ndimero de sectores del tambor, para con-
seguir que la salida de los cables del equipo sea per-
fectamente paralela y que el dngulo de entrada en el
tambor sea la adecuada, como ya hemos mencionado
anteriormente.

El movimiento, perfectamente sincronizado, del
bloque de aluminio se consigue mediante un husillo
trapezoidal conectado al tambor mediante poleas den-
tadas con la relacion de transmisién adecuada al paso
del mismo.

La operacién de alojamiento del cable se garantiza
mediante el empleo de un rodillo tensor que presiona
constantemente los cables contra el tambor. Dicho ro-
dillo se soporta en dos conjuntos tensores regulables,
para permitir dar la tensién adecuada sobre los cables
de acero en cada caso en concreto.

Descripcion de los dibujos

Para completar la descripcidn que se esta realizan-
do, y con objeto de ayudar a una mejor compresion de
las caracteristicas del invento, se acompafia a la pre-
sente memoria descriptiva, como parte integrante de
la misma, siete hojas de planos en los cuales, con ca-
récter ilustrativo y no limitativo, se ha representado lo
siguiente:

Figura niimero 1.- Dibujo de conjunto del equipo
motorizado junto con los elementos que permiten la
movilizacién de elementos habitualmente utilizados
en el mundo del especticulo. Se acompaiia la men-
cionada figura para ayudar a comprender el fin dltimo
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de este elemento que estamos describiendo, dentro de
su espacio natural de trabajo.

Figura ntimero 2.- Se representa en esta figura un
dibujo de conjunto del equipo motorizado con todos
los elementos que lo componen. Asi mismo se indica
la posicién de una seccidn transversal que aparece en
una figura posterior.

Figura nimero 3.- Se represente una seccién par-
cial longitudinal del equipo para dejar a la vista algu-
nos elementos esenciales del mismo, tales como los
apoyos del tambor y del husillo de sincronizacién.

Figura nimero 4. Se aprecia la seccién transversal
indicada en la figura numero 2. Aqui se puede apre-
ciar el dngulo que tienen las poleas guias dentro del
bloque de aluminio que las soporta, asi como el rodi-
1lo tensor junto con el soporte lateral del mismo.

Figura niimero 5.- En esta figura podemos apreciar
el cardcter modular que se menciona a lo largo del do-
cumento. Concretamente en esta figura podemos ver
dos equipos sencillos en posicidn de trabajo. Podemos
observar la forma optimizada para que la distancia en-
tre varales “d” sea lo mds pequea posible.

Figura nimero 6.- Se hace hincapié en el caracter
modular del invento. En esta figura podemos ver cua-
tro médulos hdbilmente combinados para conseguir
reducir a la mitad la distancia “d” que menciondba-
mos en la figura anterior.

Figura ndmero 7.- Se puede apreciar el equipo
motorizado en posicion de trabajo vertical.

Figura ndmero 8.- Se puede apreciar el equipo
motorizado en posicién de trabajo horizontal. Con es-
tas dos figuras queremos hacer especial mencién a
la facilidad de posicionado que conseguimos con el
equipo descrito, hecho que facilita y simplifica las
infraestructuras necesarias para albergar este tipo de
magquinaria.

Realizacion preferente de la invenciéon

A la vista de los planos incluidos en el presente
documento, puede observarse como el equipo motori-
zado (1) (fig. 1) mediante la utilizacién de poleas de
tira (2) y cables de acero o tiros (3) puede movilizar
verticalmente a la velocidad deseada por el usuario un
varal de carga (4) donde se fijan elementos habitual-
mente utiliza los en espectaculos, tales como decora-
dos, barras electrificadas, telares, etc.

Los principales elementos de que consta el equi-
po son el motor eléctrico asincrono con doble freno
(5) (fig. 2) acoplado a un reductor coaxial de engrana-
jes de gran rendimiento mecdnico (6) en cuyo eje de
salida (15) (fig. 3) se encastra y apoya el tambor en-
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rollacables roscado dividido en tantos sectores como
tiros se necesiten (14).

El tambor se apoya en el otro extremo en un ro-
damiento oscilante de rodillos (20) (fig. 3) mediante
el eje (19). El tambor dispone en sus extremos de dos
cubos para soporte de los ejes (16) y (18). El cable se
fija al mismo mediante dos bridas de seguridad ator-
nilladas en la superficie roscada del tambor (17).

Todo el conjunto estd soportado por el chasis,
compuesto por dos placas metélicas de gran rigidez
(7) unidas mediante tubos en sus vértices (8).

Los cables de acero, a su salida del tambor, son
guiados mediante las poleas gula (9) soportadas en un
bloque de aluminio de gran ligereza pero de gran ri-
gidez (10) con el dngulo adecuado para un perfecto
funcionamiento del cable.

El movimiento sincronizado entre el desplaza-
miento longitudinal del cable y el de las poleas guias
se consigue mediante unas poleas dentadas (12) situa-
das segtin la fig. 2 y 3, las cuales tiene la relacién de
transmisién adecuada al paso del tambor.

Dichas poleas dentadas movilizan un husillo de
rosca trapezoidal (11) que se encuentra conectado al
bloque de aluminio (10).

El cable se encuentra presionado contra la superfi-
cie roscada del tambor mediante un rodillo tensor (13)
soportado por dos elementos tensores regulables (22)
(fig. 4) lo cual asegura un perfecto enrollamiento del
mismo sobre su cama en el mencionado rodillo.

Como se ha mencionado anteriormente el equipo
se puede instalar de forma vertical (fig. 7) u horizontal
(fig. 8), sin que su funcionamiento se vea afectado.

Por supuesto el equipo motorizado se puede fabri-
car con la capacidad de carga que se precise en ca-
da caso en particular. Asi como el control del mismo,
que se puede realizar mediante sistemas mas o menos
sofisticados en funcién de cada caso. El equipo estda
dotado de todos los elementos de toma de datos pa-
ra posibilitar el funcionamiento preciso y seguro del
mismo, tales como encdder de posicionamiento, in-
terruptores de posicion regulables, sensores de sobre-
carga, etc.

Los materiales, forma, tamafio y disposicién de
los elementos serdn susceptibles de variacién siempre
y cuando ello no suponga una alteracién a la esencia-
bilidad del invento.

Los términos en que se ha redactado esta memoria
deberédn ser tomados siempre en sentido amplio y no
limitativo.
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REIVINDICACIONES

1. Equipo motorizado modular para manipulacién
de decorados, caracterizado por ser totalmente mo-
dular, permitiendo combinar distintos médulos para
conseguir una distancia entre varales lo mds pequefia
posible, siempre adecuada a los criterios fijados por el
usuario.

2. Equipo motorizado modular para manipulacién
de decorados, segtn la primera reivindicacién, carac-
terizado por su posibilidad de posicionamiento hori-
zontal o vertical sin que se vea afectado su funciona-
miento.

3. Equipo motorizado modular para manipulacién
de decorados, segtin las anteriores reivindicaciones,
caracterizado por disponer de un tambor enrollaca-
bles dividido en sectores conectado a un equipo mo-
torreductor directamente sin apoyos el que permite
con si giro reversible el enrollamiento o desenrolla-
miento de los cables de acero.

4. Equipo motorizado modular para manipulacién
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de decorados, segun las anteriores reivindicaciones,
caracterizado por disponer de un bloque de aluminio
dotado de poleas guia con diferentes dngulos para per-
mitir la entrada del cable siempre con el dngulo ade-
cuado a su cama. El movimiento sincronizado entre
el bloque guia y el avance del cable se consigue me-
diante poleas dentadas que conectan el tambor con un
husillo de rosca trapezoidal con la relacién de trans-
misién adecuada.

5. Equipo motorizado modular para manipulacién
de decorados, segin las ante lores reivindicaciones,
caracterizado por disponer de un rodillo tensor so-
portado por mementos tensores regulables que presio-
na los cables en su alojamiento sobre el tambor ros-
cado, para permitir un perfecto enrollamiento de los
mismos.

6. Equipo motorizado modular para manipulacién
de decorados, segtn las anteriores reivindicaciones,
caracterizado por disponer de un bastidor modular,
totalmente configurable segin la aplicacion, que per-
mite el soporte de los médulos necesarios.
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