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O DISPOSITIVO DE CONTROLO PARA MANIPULOS PUXADORES ANTIPANICO COMPREENDE
UM CORPO DE INVOLUCRO NO QUAL EXISTE UM MECANISMO CINEMATICO PARA FAZER
ACCIONAR O DESLOCAMENTO DO TRINCO PRINCIPAL POR MEIO DO DESLOCAMENTO DA
BARRA HORIZONTAL MOVIVEL DO MANIPULO PUXADOR, O MECANISMO CINEMATICO E
CONSTITUIDO POR DIFERENTES ELEMENTOS DE CONTROLO, OS QUAIS SAO MOVIVEIS
ATRAVES DE MEIOS DE ARTICULACAO DISPOSTOS PELO MENOS PARCIALMENTE DENTRO DO
ESPACO DELIMITADO PELA CONFIGURACAO DE, PELO MENOS, UM DOS ELEMENTOS DE
CONTROLO.
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RESUMO

“DISPOSITIVO DE CONTROLO PARA MANIPULOS PUXADORES

ANTIPANICO”

O dispositivo de controlo para manipulos puxa-
dores antipanico compreende um corpo de invdélucro no qual
existe um mecanismo cinemético para fazer accionar o
deslocamento do trinco principal por meio do deslocamento
da barra horizontal movivel do manipulo puxador, o meca-
nismo cinemético é constituido por diferentes elementos de
controlo, 0s guais sdo moviveis através de meios de arti-
culacdo dispostos pelo menos parcialmente dentro do espaco
delimitado pela configuracdo de, pelo menos, um dos

elementos de controlo.
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DESCRICAO

“DISPOSITIVO DE CONTROLO PARA MANIPULOS PUXADORES

ANTIPANICO”

Descricgédo

A presente invencdo diz respeito a um dispositivo

de controlo para manipulos puxadores antipdnico.

Tais dispositivos de controlo sdo conhecidos a
partir dos documentos de patente EP 799957 A2 e GB 2261702

A,

Como é conhecido, os manipulos puxadores antipé-
nico tém uma barra horizontal o deslocamento da qual deter-
mina o accionamento do dispositivo para controlar o trinco

principal e, possivelmente, o0s secundarios.

O dispositivo de controlo de um manipulo puxador
deve ter a resisténcia mecédnica adequada para a forca de

abertura estabelecida pelos regulamentos vigentes do campo.

Por conseguinte, todos os dispositivos de com-
trolo devem ser adequados para funcionarem em situacdes
particulares, mantendo-se dentro das exigéncias mecénicas e

funcionais prescritas pelos regulamentos vigentes.
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Os actuais dispositivos de controlo, mesmo que
satisfacam os desempenhos funcionais sob o ponto de vista
mecdnico, 0s quais sdo requeridos por eles mesmo, tém com-

tudo, i1nuUmeros inconvenientes.

De entre os principais inconvenientes, devemos
ter em conta o facto de que o mecanismo cinemdtico que os
tém, estd sujeito a uma grande quantidade de accdes de

friccdo entre os diferentes elementos que dele fazem parte.

Isto origina a formacdo significativa de atrito
que coloca em perigo o bom funcionamento do dispositivo ao
longo do tempo (este facto, para além do mais, sempre
significa que deve ser mantida uma excelente lubrificacé&o)

e a sua vida util de servico.

Para além disso, os dispositivos de controlo
conhecidos, tém muitas vezes, massa volumétrica com signi-
ficado, a qual vai limitar a sua utilizacdo em aplicacbes
especificas, por exemplo, em pequenos apoios, o0s quais

possam ser estruturas com um prumo estreito.

Para além daquilo que foi acima referido, os
dispositivos de controlo conhecidos nem sempre sédo adaptéa-
veis de um modo automdtico para a utilizacdo quer com a mao
direita quer com a mdo esquerda e ndo apresentam duas posi-
cbes de paragem da barra movivel para cada um dos dois

sentidos de movimentacdo da mesma.
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Por ultimo, mas ndo menos importante, a inter-
permutabilidade da barra movivel e do trinco nos dispo-
sitivos de controlo conhecidos é muitas vezes dificil e o
revestimento de proteccdo do dispositivo tem por vezes
dreas abertas que permitem o acesso ao interior do meca-
nismo, ndo o preservando por conseguinte, de possivel

adulteracédo.

A tarefa proposta da presente invencdo é a de
eliminar os inconvenientes da tecnologia anterior acima
mencionados, ao proporcionar uma construcdo alternativa

para o dispositivo de controlo.

Nesta tarefa, um objectivo importante da invencédo
é¢ o0 de realizar um dispositivo de controlo para manipulos
puxadores antipédnico que sejam extremamente compactos e, ao
mesmo tempo, tenham excelentes desempenhos mecénicos e fun-
cionais, em virtude da reducdo drédstica da friccdo entre os
varios elementos, uma vez que o atrito qgque normalmente

existe entre eles vai ser evitado de um modo significativo.

Ainda um outro objectivo da invencdo ¢é o de
realizar um dispositivo, o qual vai ter uma resisténcia
mecadnica em relacdo as forcas de abertura necessérias, de
acordo com 0s regulamentos vigentes de campo e que, pPor ser
extremamente compacto, pode ser também aplicado em cima de
perfis metdlicos com um prumo estreito e que vai garantir a

maxima seguranca tendo duas posicdes de paragem da barra
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movivel para cada um dos dois sentidos de movimentacdo da

mesma.

Ainda um outro objectivo da invencdo €& o de
realizar um dispositivo de controlo, o qual ¢ automati-
camente reversivel, isto ¢, ele pode ser igualmente
utilizado quer com a mdo direita quer com a mdo esquerda, e
o qual apresenta uma répida e simples inter-permutabilidade
da barra movivel, em conjunto com o facto de igualmente se
ser capaz de instalar um fecho com ou sem auto-bloqueioc o
qual concede uma vantagem produtiva muito significativa,
uma vez que & possivel fazer-se a alteracdo do trinco com

ou sem o auto- blogqueio sem que por essa razdo se tenha de

tocar no mecanismo principal.

O utltimo mas ndo menos importante objectivo da
invencdo é o de realizar um dispositivo de controlo, no
qual o revestimento de proteccdo do mesmo compreende também
uma parte do braco de controlo ou da barra movivel,
evitando-se desse modo, as aberturas as quais possa estar

sujeito, bem como a acidentes como também a adulteracéo.

Esta tarefa, bem como estes e outros objectivos,
sdo alcancados por um dispositivo de controlo para
manipulos puxadores antipdnico de acordo com a reivindi-
cacdo 1, e em especial, por um arranjo de disposicdo de um
trinco principal, um elemento de forquilha e uma roda de
excéntrico de modo a que o referido elemento de forquilha e

o referido trinco principal sejam rotativos em torno de um
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primeiro pino principal e a roda de excéntrico possa rodar
em torno de um segundo pino principal, através do qual o
eixo de articulacdo da referida roda de excéntrico esté
disposta na perpendicular com aquele referido elemento de
forquilha e o referido trinco principal e abaixo deles, e
de modo que os referidos, primeiro e segundo, pinos princi-
pais estdo dispostos, pelo menos parcialmente no interior
do espaco delimitado pela configuracdo de pelo menos, do

referido elemento de forquilha.

As caracteristicas e as vantagens adicionais
tornar-se-3do mais claras a partir da descricgdo detalhada de
um dispositivo de controlo para manipulos puxadores antipa-
nico de acordo com a invencdo, ilustrada nos desenhos
anexos para os efeitos de identificacdo, nos quais:

- A figura 1, ¢é uma vista em perspectiva

posterior do dispositivo de acordo com a invencéao;

- A figura 2, ¢é uma vista em planta do
dispositivo representado na figura 1, de acordo com a

invencao;

- A figura 3, ¢é uma vista de planta em

perspectiva do dispositivo de acordo com a invengéo;

- A figura 4, é& uma vista em perspectiva a partir

de baixo do dispositivo de acordo com a invencao;
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- A figura 5, mostra a roda de excéntrico e o
elemento de forquilha accionado pela roda de excéntrico, de

acordo com a invencéao;

- A figura 6, mostra o tipo de conexdo entre o
elemento de forquilha e os elementos de apoio dos veios

para o retorno de movimento para os trincos secundarios;

- A figura 7, é uma vista lateral em modo parcial
da panoramica do dispositivo de controlo de acordo com a

invencéao;

- As figuras 8, 9 e 10, mostram em perspectiva
respectivamente,um elemento de apoio, o trinco principal e

o elemento de forquilha;

- As figuras 11, 12 e 13 s&do vistas laterais
respectivamente de um elemento de apoio para o trinco e

para o elemento de forquilha; e

- As figuras 14, 15 e 15 mostram o revestimento
de proteccdo do mecanismo visto a partir de lado e a partir

da frente para a esquerda e para a direita.

Com uma referéncia especifica as figuras acima
descritas, o dispositivo de controlo para manipulos puxa-
dores antipédnico, ¢ indicado de modo genérico com um numero
de referéncia 1, gque compreende um corpo de invdélucro 2 no

interior do qual existe um mecanismo cinemdtico para o
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accionamento do deslocamento do trinco principal por meio
do deslocamento da barra horizontal movivel, n&o represen-

tada nos desenhos, do manipulo puxador.

O mecanismo cinemdtico é composto por numerosos
elementos de controlo que sdo moviveis através de meios de
articulacdo e especialmente, por um primeiro e um segundo

pinos principais 4 e 5.

O primeiro e segundo pinos principais 4 e 5 sédo
dispostos pelo menos parcialmente no interior do espaco
delimitado pela configuracdo de pelo menos, um elemento de

forquilha 6.

Por virtude desta solucdo, a qual, tal como seréa
visto, permite que todo o dispositivo de controlo possa ser
essencialmente compactado, embora mantendo as suas caracte-
risticas funcionais e mecénicas muito significativas, os
elementos de controlo interagem uns com 0s outros por meio
de zonas de contacto, gque essencialmente se apresentam sem
provocar atrito, com a consequéncia de se evitar a friccéo

e o desgaste prematuro dos varios elementos.

Em particular, os elementos de controlo compreen-
dem uma primeira roda de excéntrico 7, a qual é feita rodar
por meio da barra horizontal (ndo representada) do manipulo

puxador antipanico.
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A rotacdo da primeira roda de excéntrico 7 em
torno do pino 5 permite que o elemento de forquilha 6 possa
ser accionado, o qual por consequéncia, pode rodar em torno

do pino 4.

0O movimento do elemento de forquilha 6 determina
o accionamento do trinco principal 3, o qual é, desse modo
mantido por meio de uma mola 9, numa posicdo fora do corpo
de invdélucro 2 ou pode ser puxado através do elemento de
forquilha 6 no interior do corpo de invdélucro 2, quando
qualguer um quiser abrir a estrutura na qual o manipulo

puxador esta posicionado.

O dispositivo de controlo também estd equipado
com uma alavanca 10, que é feita rodar por meio de punho,
ndo representado, disposto na estrutura, no lado oposto do

manipulo puxador.

O punho encaixa no suporte apropriado de
assentamento 11, o qual faz com que a alavanca 10 tenha
rotacdo, o que ¢ adequado para controlar o deslocamento do
elemento de forquilha 6 que actua sobre uma das pernas 12

do elemento de forquilha.

Deste modo, por simplesmente ajustar 0
posicionamento da alavanca 10, de modo a fazé-la actuar
sobre uma ou a outra das duas pernas 12, é possivel ter a
reversibilidade do dispositivo de acordo com a orientacéo

do punho e independentemente de se a primeira roda de
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excéntrico 7 estiver ou ndo a ser posta em rotacdo pela

actuacdo da barra movivel.

De um modo vantajoso, tanto a primeira roda de
excéntrico 7 como o elemento de forgquilha 6 estdo como que
um espelho em relacdo ao seu eixo de simetria, de modo a
permitir, tal como mais tarde serd explicado, a reversibi-
lidade total do dispositivo de controlo para a operacdo com
a mido direita ou com a esquerda do manipulo puxador e para

estruturas com meios de articulacdo a direita ou a

esquerda.

Em particular, a utilizacdo do dispositivo de
controlo com a médo esquerda ou com a mdo direita é obtida
por virtude dos meios de reversibilidade automéatica
definidos por um pdlo de carregamento da mola 14 presente
na roda de excéntrico 7, adequado para Sse encaixar em
alternativa, de acordo com os requisitos, numa das duas
ranhuras 15 efectuadas no corpo de invdélucro 2 do

dispositivo.

De um modo vantajoso, as duas ranhuras 15
permitem uma rotacdo parcial da roda de excéntrico 7 e
definem com as suas duas extremidades 16 e 17 as duas
posicdes de paragem do primeiro meio de batente de paragem
para cada um dos deslocamentos da barra movivel nas duas

direccdes de movimento.
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O segundo meio de batente de paragem para cada um
dos deslocamentos da barra movivel nas duas direccdes &
definido por dois confins de encosto 50 e 51 directamente
presentes no resguardo 60 qgue cobre o dispositivo de

controlo.

A roda de excéntrico 7 tem uma configuracéio
essencialmente em forma de ancora com as duas extremidades
18 e 19, qgue actuam respectivamente, sobre o elemento de
conexdo transversal 20 das <respectivas pernas 12 do

elemento de forquilha 6.

O elemento de forquilha 6 tem um alojamento de
assentamento 21 para o trinco principal 3 no elemento

transversal 20.

O alojamento de assentamento 21 é configurado de
um modo adequado para receber as extremidades em forma de
gancho 22 do trinco principal 3, de tal maneira, como
referido, de modo a permitir a livre rotacdo ao longo de
uma direccdo do trinco em relacdo ao elemento de forguilha
(trinco posicionado no exterior do corpo de invdlucro 2 -
posicdo fechada) e a accdo de puxar do trinco com o
elemento de forquilha, durante a rotacdo do mesmo (o trinco
dentro do corpo de invdélucro - posigdo aberta da

estrutura) .

De um modo vantajoso, como pode ser visto nos

desenhos, a primeira roda de excéntrico tem o eixo de
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articulacdo 5, o qual estd muito prdéximo, e disposto na
perpendicular e por baixo do primeiro eixo principal de
rotacdo 4 do elemento de forquilha 6, que também ¢é um
elemento de articulacdo do trinco 3 e um elemento de apoio

para a mola 9.

O trinco principal 3 apresenta de modo apropriado
um mecanismo de auto-bloqueio, o qual estd totalmente

contido no interior da sua configuracéo.

Em particular, o mecanismo de auto-bloqueio do
trinco previne a re-entrada do trinco, com a porta fechada,
e quando o trinco se encontra no encaixe com a abertura na

parede de deslizamento do mesmo.

O elemento de forgquilha compreende um veio 23,
situado entre as pernas 12, o gqual ¢é adequado para ser
encaixado com o mecanismo de auto-blogqueio de modo a

efectivar o seu desencaixe.

Em particular, o veio 23 actua por cima do dente
24, articulado no interior do trinco 3, o qual é adequado
para fazer o encaixe com um recorte dentado 26 integrante

com o contra-trinco 25 para o seu desencaixe.

Deste modo e por conseguinte, a vrotacdo do
elemento de forquilha vai permitir o encaixe do veio 23 com
o dente 24, o qgual, vali assim permitir a re-entrada do

trinco e o desencaixe do sistema de auto-bloqueio.
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O elemento de forquilha também tem apropria-
damente configuradas as paredes 40 nas quais se encaixam o0S
elementos de apoio 41 para os veios para o retorno do

movimento para os trincos auxiliares.

Cada elemento de suporte 41 compreende os meios
de conexdo automética para envolver cada um dos referidos
veios (ndo representado), o8 quais tém a sua extremidade

achatada.

Em particular, os meios de conexdo automdtica séo
delimitados por um pino 42 que pode deslizar contra e com a
accdo de uma mola 43 de forma transversal no interior de

cada elemento de apoio 41.

O deslizamento do pino 42 ¢é apenas tornado
possivel quando o elemento de suporte se encontra numa
posicdo adequada de modo a que o eixo do pino esteja de
modo coaxial para com uma respectiva abertura 44 presente

no corpo de invdlucro do dispositivo.

Cada elemento de suporte 41 estéa também
rotativamente associado com o corpo de invdlucro por meio
de um pino 45 e é feito rodar contra e com a acgdo da mola

46.

E claro que se deve manter entendido que um

manipulo do mecanismo acima descrito, estd também disposto
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na extremidade oposta da barra movivel (fig. 16) e, neste
caso, apenas deverd ter o corpo de invédlucro e os elementos
de reversibilidade automatica e o primeiro e o segundo

meios de batente de paragem.

Na ©préatica, tem sido notado como € que ©
dispositivo de acordo com a invencdo ¢ particularmente
vantajoso por ter excelente desempenho funcional e mecénico
em virtude da reducdo dréastica da friccdo entre os vAarios
elementos uma vez que entre eles é evitado o atrito, ao
mesmo tempo de ainda ser vantajoso gquanto a ter tamanho

extremamente compacto, sobretudo no sentido transversal.

A invencdo assim concebida ¢é susceptivel de
numerosas modificacdes e variantes, todos elas abrangidas
no ambito de proteccéo, tal como definido pelas

reivindicacdes.

Na prética, os materiais utilizados, assim como

os tamanhos, podem ser quaisquer, de acordo com O0S

requisitos e o estado da arte.

Lisboa, 25 de setembro de 2014
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REIVINDICAGCOES

1. O dispositivo de controlo para manipulo
puxador antipdnico compreendendo um corpo de invdlucro (2),
no qual existe um mecanismo cinemdtico para fazer accionar
o deslocamento de um trinco principal (3) por meio do
deslocamento de uma barra horizontal movivel do manipulo
puxador, caracterizado por o referido mecanismo cinematico
¢ constituido por diferentes elementos de controlo dque
compreendem, uma primeira roda de excéntrico (7) rotativa
em torno de um segundo pino principal (5) e feita para ser
rodada ©pela referida Dbarra horizontal, pelo menos um
elemento de forquilha (6) accionado pela referida roda de
excéntrico (7) e o pelo menos um trinco principal (3)
accionado pelo referido elemento de forquilha (6), sendo o
referido elemento de forquilha (6) e o referido trinco
principal (3) rotativos em torno de um primeiro pino
principal (4), tendo a referida roda de excéntrico o seu
eixo de articulacdo disposto na perpendicular e por baixo
do referido elemento de forquilha (7) e do referido trinco
principal (3), estando os referidos primeiro e segundo
pinos principais (4,5) pelo menos dispostos parcialmente no
interior do espaco delimitado pela configuracdo do, pelo

menos, referido elemento de forguilha (6).

2. O dispositivo de controlo para manipulos

puxadores antipénico de acordo com a reivindicacédo 1,
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caracterizado por os referidos elementos de controlo
interagem uns com 0s outros por meio de zonas de contacto,

essencialmente sem atrito.

3. O dispositivo de controlo para manipulos
puxadores antipdnico de acordo com uma ou mais das
reivindicacdes anteriores, caracterizado por compreende,
pelo menos, uma alavanca (10) que ¢é feita rodar por meio de
punho, disposto na estrutura, no lado oposto do manipulo
puxador, a referida alavanca (10) sendo adequada para
controlar o deslocamento do referido elemento de forquilha

(6) .

4. O dispositivo de controlo para manipulos
puxadores antipdnico de acordo com uma ou mais das
reivindicag¢des anteriores, caracterizado por a referida
primeira roda de excéntrico (7) e o referido elemento de
forquilha (6) estdo como gue um espelho em relacdo ao seu

eixo de simetria.

5. O dispositivo de controlo para manipulos
puxadores antipdnico de acordo com uma ou mais das
reivindicacdes anteriores, caracterizado por compreende
meios para a reversibilidade automatica para a utilizacéo

de manipulacédo para a direita e para a esquerda.

6. O dispositivo de controlo para manipulos
puxadores antipénico de acordo com uma ou mais das

reivindicag¢des anteriores, caracterizado por compreende o
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primeiro e segundo meios de batente de paragem para cada um

dos deslocamentos da barra movivel nas duas direccdes.

7. O dispositivo de controlo para manipulos
puxadores antipdnico de acordo com uma ou mais das
reivindicag¢des anteriores, caracterizado por o referido
trinco principal (3) tem um mecanismo de auto-bloqueio

totalmente contido no interior da sua configuracéo.

8. O dispositivo de controlo para manipulos
puxadores antipdnico de acordo <com uma ou mais das
reivindicag¢bdes anteriores, caracterizado por compreende
elementos de apoio (41) para os veios de controlo (23) dos
trincos alto e baixo cada um directamente controlado por
uma segunda roda de excéntrico presente no referido

elemento de forquilha (6).

9. O dispositivo de controlo para manipulos
puxadores antipdnico de acordo com a reivindicacdo 8,
caracterizado por cada elemento de apoio (41) compreende
meios de conexdo automédtica para o encaixe de cada um dos

referidos veios.

10. O dispositivo de controlo para manipulos
puxadores antipdnico de acordo com uma ou mais das
reivindicag¢des anteriores, caracterizado por a referida
roda de excéntrico (7) tem uma configuracdo essencialmente
em forma de &ncora com as duas extremidades (18, 19), que

actuam respectivamente, sobre o elemento de conexdo trans-
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versal (20) das respectivas pernas (12) do elemento de

forquilha 6.

11. O dispositivo de controlo para manipulos
puxadores antipénico de acordo com a reivindicacédo 10,
caracterizado por o referido elemento de forquilha (6), tem
no referido elemento transversal (20) um alojamento de
assentamento (21) para o referido trinco (3), apropriado
para permitir, a livre rotacdo ao longo de um primeira
direccdo do referido trinco (3) em relacdo ao referido
elemento de forquilha (6), e a accdo de puxar do referido
trinco (3) com o referido elemento de forquilha (6) durante

a rotacdo dos mesmos.

12. O dispositivo de controlo para manipulos
puxadores antipédnico de acordo com, pelo menos, as
reivindicacdes 3 e 10, caracterizado por a referida
alavanca (10) actua, de modo alternativo, sobre as
referidas pernas (12) do referido elemento de forquilha (6)
para o deslocamento do mesmo, independentemente do controlo

da referida primeira roda de excéntrico (7).

13. O dispositivo de controlo para manipulos
puxadores antipénico de acordo com pelo menos a reivindi-
cacao 10, caracterizado por o referido elemento de
forquilha (6) compreende um veio (23) situado entre as
referidas pernas (12) adequado @para ©O encaixe com O
referido mecanismo de auto-bloqueio para a retirada do

mesmo.



PE1342871 -5 -

14. O dispositivo de controlo para manipulos
puxadores antipénico de acordo com pelo menos a
reivindicacdo 5, caracterizado por os referidos meios de
reversibilidade automdtica compreendem duas ranhuras (15)
dispostas no referido corpo de invélucro (2), em lados
opostos em relacdo ao referido eixo de articulacdo da
referida primeira roda de excéntrico (7) e um respectivo
pino movivel e contra e com a accdo de meios elasticos, o©s
quais podem ser inseridos, de modo alternativo, em uma das

referidas ranhuras (15).

15. O dispositivo de controlo para manipulos
puxadores antipéanico de acordo com pelo menos as
reivindicagbes 6 e 14, caracterizado por os referidos
primeiro e segundo meios de batente de paragem sé&o
delimitados, respectivamente, pelas referidas ranhuras (15)
e pelos confins de encosto (50, 51) realizados no
revestimento de ©proteccéo (60) do referido corpo de
invélucro e sdo ambos apropriados para actuar como
extremidades de paragem nas duas direccgdes de movimento da

referida barra horizontal.

16. O dispositivo de controlo para manipulos
puxadores antipanico de acordo com pelo menos a
reivindicacdo 7, caracterizado por o referido mecanismo de
auto-bloqueio do referido trinco (3) compreende um dente
(24) articulado no interior do referido trinco (3) por cima

do qual actua referido eixo (23), sendo o referido dente
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(24) apropriado para encaixar com um recorte dentado (26)
do contra-trinco (25) para o deslocamento de desencaixe do

mesmo.

17. O dispositivo de controlo para manipulos
puxadores antipénico de acordo com pelo menos a
reivindicacdo 9, caracterizado por os referidos meios de
conexdo automatica dos referidos eixos compreendem um pino
(42) o qual pode deslizar contra e com a acc¢cdo de uma mola
(43) de forma transversal no interior de <cada um dos
referidos elementos de apoio (41), guando dispostos de modo
coaxial com uma vrespectiva abertura (44) efectuada no

referido corpo de invélucro.

Lisboa, 25 de setembro de 2014
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Fig.43
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