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MEMORTIA DESCRIPTIVA

que se acompaiia a una solicitud de modelo de utilidad por veinte

allos, para Espafla y sus Posesiones, por

DISPOSITIVO DE AJUSTE PARA LA EXTRACCION DE OBJETOS PESADOS.

Solicitantes : KAYABA KOGYO KABUSHIKI KAISHA
: NIHON KOKI KABUSHIKI KAISHA

NIPPON KOKAN KABUSHIKI KAISHA

Nacionalidad : Japonesa.

Residencia : TOKIO Japbn

Domicilio + Sekai Boeki Center Building, n2 5, 3~Chome, Hamaf
matsu-~-cho, Shiba, Minato-~ku

Prioridad : Modelo de Utilidad japonés n2 96453/70 depositadep

el 3009-1970 .
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MEMORIA DESCRIPTIVA

Esty invencidn se refiere a un dispositivo perfeccionado
de ajuste o reglaje para la extraccidn de artfculos u objetos pe-
sados, y més exactamente a un dispositivo de gato hidréulico.

Se sabe perfectamente que muéhas dificultades radican en
remover edicifios y casas que acompaiian a la mejora de las calles,
o colocacién de bloques de casco con objetos que se originan asi
pesos considerables.En 1los casos precedentes es corriente que se
introduzcan multiplicidad de rodillos bajo ellobjeto pesado median
te gato o gatos y que después dicho objeto sé saque mediante tormnog
o gria tipo Goliath o similar. Segln la experiencia habida en mu-=
chos éasos se tiene conocimiento de los siguientes defectos en las
precisas operaciones anteriores:

Cuando se trata de remover un objeto pesado mediante rodi-
llos y torno, y dicho objeto tiende naturalmente a desplazarse con
tra ia intencién dek operador, ya que no hay punto fijo que limite
la extracci§n del mismo, consecuentemente no es precisé decir que
el trabajo es muy ineficaz debido a que se nécesitan operaciones

muy ﬁrecisas y lentas. En otro caso de extraccibn del mismo objeto

do de.la capacidad de la griae. Es diffcil mantener el objeto pesa-
do en forma adecuada, mientras que mientras est& elevado es insegy
ro. Por tanto, las operaciones de colocar dicho objeto soﬁ engorro
sas y preocisan mucho tiempo.

Asi, alin no se ha presentado un dispositivo y equipo eata-
bles capaces de extraer objetos pesados. La presente invencidn tie
ne por finalidad solucionar tales difioultades. Los aspectos de lg
invench8n radican en que la unidad de gato hidr&ulico dispone de
un mecanismo removible respecto a la direcci&n horizontal, estando
dispuestos dos cilindros hidréﬁlicos de la misma, respecto al gato
en &ngulos rectos uno respecto a; otro, y uno de dichos cilindros

es capaz de girar mientras el otro se halle inmovilizado.
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Una finalidad de esta invenci&n estriba en p;bpoégionar un|
di5po$itivo de ajuste o cofrecoi&n para sacar objetos pesados, Yy
capazhde colocar a dichos objetos, por ejemplo un bloque de casco,
como objeto estable y estético.

ﬁ Otra finelidad de la invenciln estriba en proporcionar un
mecaﬁismo de ajuste o oo:recci&n de objgtos pesados, para que la
extfaﬁci&n de los mismos sé efectfie sin operaciones engorrosas ¥y
en corto espacio de tiempo.

Otras finalidades y ventajas més se desprenden de la lecty
ra de esta memoria para cuya me jor comprensi&n se¢ acompafian los ad
juntos dibujos en los que:

La fig. 1 es una vista en alzado del objeto de la invencid
con una secoidn parcial.

La figs 2 es una planta o proyeccibn horizontal.

La fig. 3 es un diagrama esquemftico del circuito hidrfu-
lico.

La fig, 4 es una relaci6n entre el coeficiente de fricciédn
y lanpreaiﬁn de superficle concerniente, con la extraccibn del ga-

to hidrfulico, en la cual se referencia c on (a) la posibilidad si

1

lubricante; (b) hace relacibn a la existencia del lubricante; (c)
representa la grasa; (d) representa el movimiento y (e) el punto )

de partida. ' ' |

|

Seghn las figs. 1l y 2 se muestra una versidn de la inven-
cibn. Esta unidad comprendé una base 1, un gato hidr&ulico 2 sito
sobre la misma, y dos cilindros hidréduwlicos 3 - 4 para la extrac-
cidn horizontal de dicho gato 2, el cual actfia hacia arriba o ha-
cia abajo a medida que el fluido motor se carga y d;spués de des-—
carga. Si se coloca un objeto pesado sobre tal gato, es posible
ajustar fécilmente la altura del objeto. El gato segln tales dibu-
jos, es de doble efecto que actiia segln la carga selectiva del
fluido motor, dentro de la c:amara superior o inferior del gato.

No obstante, en esta invencibn no sélamente se puede emplear el

gato hisrdulico de doble efecto, sino tambiém de efecto finico,por
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ejemplo, mecanismo de accionamiento a pistén. Ademég;”éicho gato
(2) se coloca sobre una placa 6 de acero inoxidable o similar, a
travds de un material de baja friccién tipo Terflon, que se fbja
a la cara del fondo de dicho gato 2 y actha como material antides-
lizante 5. Seglm tal disposlitivo, dicho gato 2 es capaz de extraer
respecto a cualquier direoci&n. En tal claso la placa 6 dlija a la
base 1 debs pulimentarse para rebajar su coeficiente de friccién.
Los cilindros hidréulicos antes citados 3-4 son de doble

efecto y se sustentan con dispositivos de cojinetes gue comprenden
caballetes de soporte 7 -~ 8, fijos a la base 1, y soportes girato-
rios 9 - 10 capaces de girar respecto a la direccibn horizontal.
Los vlstagos de pistdén 11 - T2 de dichos cilindros 3=4 estln so-

poftados por otros dispositivos de cojinetes comprendiendo caballe

tes 13 -~ 14 fijos al citado gato 2 y ejes 15 =~ 16 conectados al mi

T

mo. En tales dispositivos se hace constar que hay un pasador 17 in

95

‘serto dentro del cojinete del vAstago a pistén 11 para retener el

BRGNS T

giro de dicho vlstago 11 mientras gira libremente el véstago @el
pistén 12.

La versibn antes mencionada es un ejemplo del mecanisamo bJ-

sado en la invencidn; y un ejemplo de accionamiento hidrdulico sw
muestra en la fig. 3. E1 citado sistema y la funcibn de cada uno
de sus componentes es la siguiente:

La ref. 18 es una bomba hidrfulica y 19 es una fuente de
energia para la mis,a; 207 es un depdésito y 21 es una vélvula de
selenoide para la alimentacidn hidraulica selectiva desde la bombﬂ
18 y el depdsito 20 hasta las chmaras separadas {a) & (b) del gato
2. La ref. 22 es una vAlvula de retencidn que mantiene a dicho ga-
to 2 a la altura requeridea; 23 es una vAlvula de compensacidn para
gontrolar la velocidad de descenso del gato 2 mediante la combina-
cién en paralelo de la vAlvula de retencibn 24 y el regulador va-
riable 25, La ref. 26 es una unidad de relleno, rodeada por una 1f
nea de trazos discontinuos, para ajustar la sobrecarga afiadoda al

citado gato 2. La ref. 27 es una vAlvula de control de flujo para
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unidades afladidas son suficiente para conectarse a la uﬁidad base
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la medida del caudal alimentado desde dicha bomba hidrAulica 18.

Las refs. 28 y 29 muestran valvulas de selenoide para hacer la con
tinuidad selectiva desde_dicha bomba 18 a las clmaras frontales
(¢ - e ) de los cilindros 3 - 4 respectivamemte, y el 30 es otra

vélvula selenoide para hacer la continuiadad hasta las camaras pos

terioreas (d9 y (£) de los citados cilindros 3 y 4. El desplazamien
to de dichos ciiindros hidréulicos 3-4 es objeto de obtencibn sen-
cilla y f&cil . Las refs. 31 y 32 son vélvulas_manuales inversoras
para inmovilizar dichos 6ilindros 3=l respectivamente; la ref. 33
es una vlvula principal de seguridad y 3% es una valvula selenoide

para la descarga de la vAlvula principal de seguridad 33; la ref,

35 es una v&lvula de presi&n o mejor dicho, de retencibn de la pre
si8n ,del circuito de retorno.

Varias unidades segln se ha mencionado antes, pueden utilizarsg
como conjunto conectadas unas a otras..Se muestra un ejemplo en la
fige 3, teniendo un juego de cuatrp unidades y se representan por

la 1lfnea que las rodea con trazos discontinuos. En tal caso estas

como antes de ha dicho, mediante bifurcaciones dispuestas en (w)
(x) (y) y (2) puntos, respecyivamente.

Hgblando con detalle sobre la func:ibn de ajuste del mecanismo
segpun lo descrito, primero,después de que la vAlvula selenoide
20 es conmutada de la situacidn segfln muestra la fig. 3, hacia la
posicidn del lado izquierdo y las citadas clmaras posteriores (c)
y (e) estfn en continuadad respecto al depbsito 20, a través de lap
citadas vAlvulas 31 - 32 manuales inversoras, la v&lvula selenoide
30 y la de retencibn de presidn 35, cuando la de selenoide 28 § 29
se conmuta hacia la posici&n del lado izquierdo, el fluido motor
se carga desde la bomba hidrfulica 18 a la chmara frontal (d) &

(£) a través de la vllvula de selenoide 28 & 29 y 1la vAlvula manual

Y

inversora 31 8 32 respectifamente. Y después, los citados cilindro

nidr&ulicos 3 - 4 hacen subir al gato hidraulico 2 a medida que lab

vilvulas selenpide 28 y 29 se conmutan o invierten selectivamente.

W’“'W e ey
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Por el contrario,

a lahposiciﬁn del lado derecho, la cémara frintal 4 6 f del cilin-
dro 3 6§ 4 estl en posicidn de continuidad respecto al depbdsito Gue
a;¥;; citamos 20, a tra&ésAde la vélvula manual inversora 31 5 22
de 1; citada vAlvula selenoide 28 - 29 y de la valvula de retencid
de fresi&n 35 segﬁn el estado de las clmaras posteriores (c = e).
Mediante la accibn anterior la presibn establecida mendiante la vé@
vula de retencién de presibn 35, se afiade a estas chmaras (o - d)
6§ (e = £). Tal prssibn produce un impulso para la direccidn del im
puiso de rechace, dependiendo de la diferencia de presibn del are
de recepcibn. Asf, el gato hidrdulico 2 se extrae hacia dentro de
la placa 6 mediante el impulso de rechace del cilindro 3 6 4 cuand
do las vllvulas de selenoide 28 - 29 vuelven a la posicidn central
y la v&lvula selenoide 30 se invierte o conmuta hacia la posicidn
del lado derecho, los citados cilindros 3 - 4 pueden inmovilizar-
se y el gato 2 puede mantenerse respecto al centro de la placa 2.
En tal caso debe hacerse constar que la posicidn del gato 2 puede
reajustarse facilmente por lo cual el giro del oidindro 3 respectd
a dicho gato 2 se restringe seglin antes se dijo.

Cuando la posiocibn del gato hidréulicé_z se reajusta hacig
el centro de la placa 6, un articulo pesado se adapta al gato 2
0 se carga sobre el mismo y comienzan las operaciones de ajusta. 9i
la vllvula selenoide 21 invierte a la posicidn del lado izquierdo,
el fluido motor se carga dentro de la chmara inferior (b) del gatg
2, desde la bomba hidréulica 18, a través de la valvula selenoide
21, de la vAlvula de sujeccidn 22 y de la de retencidn 24 del dis+
positivo de compensacibn 23, mientras que el fluido motor cargado
dentro de la clmara superior (2) del gato 2 se ve impulsado hacia
atrés, hacia el depdsito 20 a través de la vAlvula selenoide 21 dg

la vélvula de retencodn de presibn 35. Con estas acciones el gato

2 asciende y el objeto pesado va impulsado hacia arriba. Por el con-

trario, si la vAlvula selenoide se invierte hacia la posicibén del

lado derecho, el fluido motor se carge dentro de la cémara supe--
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rior (a) procedente de la bomba 18 simulténeamente, y la véalvula
de sujecci6n 22 se ve impuldada, abierta, por la presibn anterior,
Me@ignte la continuidaed de dicha vélvula de sujecéi&n 22 el fluido
motor se ve impulsado hacia atrfs dentro del depbsito 20 a través
de un regulador variable 25 del dispositivo de compehsaci6n de la
valvula de sujeccidn 22 de la vélvula selenocide 21 y de la valvula
de sujeccidm de presién 35. En tal caso la velocidad de impulso
hacia atrés del citado fluido motor viene determinada por la propo
cidn respecto a la medida abierta del citado regulador variable 25
y despuds la velocidad de descenso del citado gato 2 se establece.
Incluso aunque la accibn del gato 2 sea ni la de ascender ni la de
descender, la altura requetida del objeto peéado puede obtenerse
flcilmente y la inmovilizacidn del mismo a dixha altura puede dar-|
se con facilidad mediante la inversidn de la vélvula selenoide 2l.
Las operaciones de extraccidn en horizontal del gato 2 son
asf{: (en la descripcidn fltimamente mencionada el mismo nlmero se-|
ghn lo citado en la unidad base B se entende tal como est8) Cuando
la direccién de extraccidn del gato 2 es segﬁn muestra la flecha
de la fig. 3, primero los cilindros hidréulicos 3 - 4 de la unidad
del gato hidrf&ulico A estdn fijamente inmovilizados; segundo, cada
una de las vAlvulas de selenoide 28 - 29 de las unidades D y C se
infierten a la posici8n del lado derecho y la valvula de selenoide
30 se ihvierte a la posicibén del lado izquierdo. Con tal operacidn
cada una de las cimaras de separacidn (c-d-e~f) de los cilindros
hidréulicos 3=t s€ hallan en estado de'coutinuidad respecto al de-
pdsito 20. Tercero, la vllvula selenoide 28 de la jnidad B se in-
vierte a la posicién del lado detecho y, simulténeamente, la vél-
vula selenoide 30 se invierte a la posici&n del lado izquierdo.Con
tales operaciones las cémaras de éeparaci&n (c=d) del cilindro 3.
se hallen en continuidad respecto al dep651t6 20, Cuando el conjun
to de la unidad hidréulioca funciona segln lo antes establecido, se|

comprender& que la extraccidn de la unidad A se verd restringida
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mediantwe lo cual los cilindros hidréulicos 3 - 4 se inmovilizan

y cada uno de los gatos hidriulicos 2 se halla en estadso removi-
ble. En tal estado del conjunto, cada uno de los cilindros 3 - &4
de las unidades B, C, D, reciben una presi§n hacia atrés, o con-
trapresi&n dependiendo del ajuste de la citada vAlvula de sujec~
cién de presibn 35 y se producirﬁ un impulso correspondiendo a la
diferencia del frea de recepcidn mientras que cada una de las cé-
maras de separacidn (c-d-e-f) se halle en continuidad respecto al
depSaito 20; se comprende no obstante, que tal impulso no tiene f
cultad parg impolsar lejos una plataforma de carga porque es pequg
filo y apenas es capaz de empujar, separindola, una plataforma sin
cargae

Y entonces, si la vadlvula selenoide 29 de la unidad B se ind
vierte hacia el lado izquierdo, el fluide motor procedente del de-
pbsito 20 se carga.dentro de la chmara frontal (f) del cilindro 4
a través de la vAlvula selenocide 29 y de la vﬁlfula inversora ma-
nual 320 El gato 2 es impulsado o llevado hacia arriba con las opg
raciones anteriores. Como resultado, el objeto pesado comienza a
girar en el mismo sentido de las agujas del reloj wn el punto de
soporte de la unidad A. |

En el mecanismo mencionado anteriormente se pensd que la mig
ma fuerza de extraer la base 1 juntamente con el cilindro 4 como
fuerza de extracci&n del gato 2 a la izquierda con la accidn del
cilindro 4 produce una reaccibn. Sin embargo, es conforme lo men=-
cionado anteriormente, que un material de escasa friccidn como de%
tipo "Teflon" se fija a la cara del fondo del gato 2 y éste esté
dispuesto sobre la base 1 a través de una superficie pilimentads
como por ejemplo acero ianidable, se confirma que el coeficiente
dinfmico y estatico de la fricoidm entre el gato y la base es muy
pequefio seglin se ve en la fig. 4; es decir, el citado coeficiente
Y en el caso, por ejemplo, de 70 kg/cm2 respecto a 280 kg/cmz,

la presiﬁn drontgl o de asentamiento es como sigueg
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Sin lubricanfe U = 0,0295
Aceite lubricante U = 0,0205
Grasa : U =0,0190

. Por otra parte se sabe qué el coeficiente

dicha base, generalmente de acero fundido, y el

4 0,0165

a 0,0105
& 0,008
de friccibn entre

fondo, generalmen-

‘acuerdo con ello, la ektracci&n de dicho gato 2 se ve restringida,

te de hormigén, es de mls de 0,5. Debido a la diferencia de coefi-
nisnte mencionada, es posible la extraccidn del gato (2) de manerg
f8cil, son la extraccidn de la base (1). Se pensaré ademds que el
vﬁsfago del pistén 11 del cilindro 3 en la unidad A estd sometido
a.un; gran fuerza de curvatura originada por la fuerza de friccidn
lo cual ocurre mediante el giro del pistén, porque la fuerza de rJ
tacidn del gato 2 va aoompaﬁando'al giro del objeto pesado. Sin eﬂ
bargb,esta fuerza puede absorberse fhcilmente por la inserci&n de
viezas de soporte entre el vlstago del pistén y la cabeza de sopor
te del gato.

La extraccién del artfculo en la direccibn de la flecha se
regliza féoilmgnte mediante otra'operaci6n. Primeramente los cita-
dis cilindros hidréulicos (3-4) de la unidad B estén inmovilizados

por el cierre de las v&lvulas manuales de inversién (31 =« 32).De

Juntamente con la apertura_de las vAlvulas manuales de inversibn
31 -32 ’ de>la unidad A, la vllvula selenoide 28 del mismo circui-
to invierte a la posicibén ddl lado derecho y la vélvula selenoide
30 5elinvierte hacia el lado derecho y ia vilvula selenoide 30 se
invierte a la posiciSn del lado izquierdo. La vllvula selenoide
29 del mismo circuito se invierye hacia la posicidn de la izquierd
da. Con estas operaciones el fluido motor se carga dentro de la
cémara frontal (f) y el gato 2 se ve tirado & la izquierda. Como
resultado, el objeto comienza a girar en sentido contrario al de
las agujas del reloj, en direccidn de la flecha.

"Ahora, cuando una de las valvulas manuales de inversidn 31

¥ 32 se cierra, cada uno de dichos gatos de las unidades A=B~C-D

o R e e ot e R v
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licos, en nfmero de dos, dispuestos sobre una base, mantenidos en

-aproximadamente un &ngulo recto uno respecto al otro, estando el

T AN SR T

se clerra y el objeto pesado se ve detenido en su extracci6n'y max
tenido en esta posicibn.

Asi toda extraccidn del objeto pesado hacia la direccifn de
la flecha, seghln la fig. 3 o hacia la direcc¢idn opuesta, puede ob+
tenerse f&cilmente pér medio de la inmovilizacibdn de las citadas
unidades A-B~C~D. Las operaciones son suficientes para tratarlas
seghn lo descrito.”No es pecesario decir que loé detalles no se
describirén nuevamente.

. Segﬁn el mecanismo de la invencibn, por ejemplo un bloque de¢
casco o cualquier otro puede elevarse a la altura requerida y a

la posicibn que se dese, con facilidad y estabilidad.

¥

" En 1la presente invencidn caben cuantas variantes de realiza-

¢i8n como sean posibles sin que se altere su esencia.

NOTA ~ Descrito suficientemente lo que antecede sdlo resta sefialar
que lo que se declary propio, nuevo y fitil del solicitante es lo

contenido en las sigulentes:

REIVINDICACIONES

L1 - Dispositivo de ajuste para la extracci&n de objetos pe-

sados, caracterizado por disponer de compresores o cilindroghgdréy-

véstago de cada uno de ellos conectado a un gato hidraulico colo-
cado: sobre una base de apoyo.

2 - Dispositivo, segfln reivindicacibén 18 caracterizado por-

que se dispone de medios para que los citados cilindros sean capaq
ces de girar en direcci&n horizontal respecto a dicha base.
vE 3 = Dispositivo, segln reivindicaciones 1 y 2 caracterizado

porQﬁe se dispone se dispone de medios para que dichos cilindros

BRSO AR T - A A N
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sean capaces de girar en direcci&n horizontal con relaciln al ga-

to hidréulico.

L -~ Dispositivo, segln reivindicaciones de 1 a 3 caracteri-
zados porque se cuenta con medios para que el giro dado, con rela-
ciﬁn al gato, del otro de los dos cilindros, pueda ser frenado.

5 = Dispositivo, segln reivindicaciones de 1 a 4 caracteri-
zado porque el mecanismo en conjunto estl constitufdo por una plu-
ralidad de las unidades mencionadas.

.6 - Dispositivo, segln reivindicaciones de 1 a 5 caracterizq
do potque en la base, se fija un material de escasa friccibn, en
la cara del fondo del apoyo del gato mencionado, insertlndose en-
tre 8ste y dicha baae, una placa pulimentada.

7 - Dispoeitivo, seglin reivindicaciones de 1 a 6 caracterﬂZﬁ
do porque el conjunto puede estar configurado por una sbla o més
de dichas unidades. .

8 -~ DISPOSITIVO DE AJUSTE PARA LA EXTRACCION DE OBJETOS PE~-

SADOS .

" Todo segln se describe en la presente memoria que consta de

once hojas foloadas y escritas por una caxa. /

lineéﬁ j dibujos anexos.

MADRID
Pede
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