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‘L;ﬂﬁéééente invencidén se refiere a los gatos ro=-
Lativos alternatives, de los cuales constituye un perfec-
cionamiento,

Se designa con es:e nombre un motor hidraulico
alimentado por un flaido bajo presibén, animado con un movi-
miento alterno de amplitud 1imitada, y restituyendo un par.

El movimiento alterno de amplitud limitada se ob-
tiene mediante una alimentacidn efectuada por una servo-val
vula alternativamente en dos cimaras diametralmente opuestas
de an eatator, mientras que el rotor comprende dos alabes,
dismetralmente opuestos, ¥y alojados, pues, respectivamente
en las citadms camaras, las cuales quedan determinadas por
doa tabiques diametralmente opuestos que forman parte del

astator, ¥ gue van a apoyarse sobre el rotor, para asegu-

rar la estanqueidad,

Hasta ahora, este material ha venido realizéndose |

por medio de alabes monobloque con el rotor. Esta tecnolo-

wis necesita maquinas especiamles que permiten el trabajo

necanico de

snegurar la estanqueidad, los tabiques del estator. 'E

A fin de evitar una mecanizacién difieil, que sb6l¢-"

nueda efectuarse con maquinas de elevada técnica, la idea ", [

.

% n.d »

‘::' '.-
ticularmente la parte central del mismo, y después mODtap."’r

inventiva consiste en mecanizar previamente el rotor y pax

log dos alabes.

Sepuidamente se describe un ejemplo de realizacién |
de la i1cdea inventiva, sin que el solicitante quiera con ello
liritar el zlcance genérico de su invencidn a las particula-

ridades especificas del ejemplo escogido para la ilustracidn

ni por talea3 particularidades.

ta parte del rotor sobre la cual se apoyan, para |’

O.' .‘.
.

Cede
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kn los planos adjuntos:

La fipura 1, es una seccidn perpendicular al eje

de rotacidén de un aparato cléasico no reivindicado.

La fipgura 2, es una seccidén a través del eje de
rotacidén del aparato de la figura 1.

La figura 3,

es una seccidn perpendicular al eje

de rotacidén de un aparato segln la invencién.

Les fipuras 4 a 13, ilustran las diferentes fases

del trabajo mechAnico del aparato representado en las figuras
1 a 3,

En la figura 3, los dos Alabes se han hecho soli-~ |
|

daerios del rotor por cualesquiera medios tecnolbgicos cono-
cides, por ejemplo acoplamiento en caliente o en frio, o
también mediante tornillos, sin que esta enumeracién sea

Pimitetiva.

Los dos tabiques fijos (3) se acoplan en el estéh- E'““'

tor propiamente dicho y quedan en contacto en la parte cen-

tral del rotor,

s

a fin de asegurar la estanqueidad.

shey’

La forma de estanqueidad no serad descrits ni re- ~°[°*

presentada, debiendo efectuarse sea sobre el exterior de laég

palas, sea entre el rotor y los alabes, por cualesquiera me-

dios convencionales. Mas particularmente, se ha designado *.%,

en las figuras 1 y 2: por (1) el estator, por (2) los pali.

res del rotor y mAs particularmente el cuerpo (3) de éste:";
..’

A

por (4) los tabiques fijos, solidarios del cuerpo (3), por °-
(20) los &labes, por (5 vy 5') los conductos de alimentacidn,

que alimentan alternativamente las camaras (6 y 7), quedando

asegurada la alternancia por una servo-valvula, no represen-

|
|
tada. Se observara finalmente en la figura 1 las perfora- |

~cilones (8 y 8'), una de las cuales estd en el plano de la

*h oo

e
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figura ¥y que aseguran el equilibrio de las presiones a uno

y otro lados del eje de rotacidn.

Refiriéndose ahora a la figura 3, en la cual se
han conservado las mismas referencias, diremos gque pueden
verse claramente los Alabes (20) que constituyen piezas inde
pendientes acopladas sobre el rotor. Como hemos dicho, estas
pieras se solidarizan con los rotores por cualesquiera me-
dios tecnolbgicos conocidos.

Lo que también representa novedad es el emplaza-

miento de las perforaciones (8) del rotor, dispuesto pare-

lelamente entre ellas en un plano de simetria.

Se observara, finalmente, que esta forma de rea- |

lizacién, al contrario de la solucidn de dominio piblico,
permite una modalidad cualquiera para regular el contacto

entre las palas fijas y el rotor.

* o o
$
)

Por 1o que respecta a la estanqueidad, no parece

. . . . R
necesario describirla, puesto que puede realizarse por cual {.
quier medio convencional de dominio publico, sea al exterior:"

de los &alabes, sea entre el rotor y las palas. T

El proceso de mecanizacidn que permite la inven- °

cifén es el sipuiente: seen

e ®
Rotor: se practica la mecanizacidn del rotor se-".: |

cl'.

pin las indicaciones de las figuras 4 y 5, con las cotas ac:"
*h .

-y las tolerancias apropiadas. g“fr‘

25

30

LI Y I
La figura 4 es una vista en planta y la figura 5 °*..

es una Seccidr perpendicular al eje de rotacidn.

La figura 4 es una vista en planta, siendo (10) el

ele del motor del gato y (12) las partes que giran en el

cuerpo‘del gato.

8e han indicado enr(B y 8') las perforaciones que

e 8 ado en A8y 8 e oraciones que |
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. bular D' corresponde al @ D del rotor de la figura 4 y de do8

' - o o ° & ’ - -....‘.
tabiques y 1a fijacidn de éstos sobre el cuerpo (2) se rea-. .

a O o

i i i : sempbe
liza por cualguier medio convencional. L
Se monta seguidamente el gato rotativo. Teelt

: siguientes observaciones a favor del primero:

' sfectiian la comunicacidén entre las camaras opuestas,

En la figura 6 se ha designado por (12) los aloja~

mientos previstos para el pie de los alabes.
Estas dos figuras indican. pues, por X la cota
atil que hay que trabajar mecédnicamente y por Y la profun-

didad de los alojamientos de los pies de lo alabes.

Alabes: la mecanizacidén de ambos &labes se prac-

tice sepOn las indicaciones de las figuras & y 7, correspon-

dlendo las cotes A' y D' de los alabes a las cotas Ay D

del rotor. Se prectica después el acoplamiento de los Ala-

bes en los dos alojamientos previstos al efecto eu el rotor.
Tabiques: la mecanizsacidén de ambos tabiques se
efectia segln las figuras 8 y 9 corrrespondiendo los @ B',

D' y la cota C' a las mismas cotas B, C, D de la figura 4

correspondiente al rotor.

Cuerpo: la mecanizacién del cuerpo (figuras 10, 11*;-3

en un bloque paralelepipédico o circular de una cavidad tu-

L

tabiques de las figuras 9 y 8. )

es e %%

Montaje: el acoplamiento del rotor (1) en el cuer="

po (2), figuras 12, 13. La colocacién en posicién de los db%,'

Comparando la figura 3 del gato segin la invencién

y la figura 1 (gato del dominio p(blico) se pueden hacer las

1 - ausencia de palieres

el rotor sirve de palier, girando dentro de la ca- |

' cavidades tubulares E' correspondientes a1 @ E de los dlabes, .

-
PO e



~ | vidad tubular del cuerpo.

2 - ausencia de esfuerzo axial sobre los palieres, de-
|
bido a la presidén hidréaulica.
3 - facilidad de mecanizacién absoluta con méaquina or-
5 | dinaria (tornos, fresadors, mandriladora).
lLa forma, dimensiones y materiales podrén ser
variables y, en general, cuanto sea accesorio o secundario,
slempre que no altere, cambie o modifique la esencialidad
| del objeto que se deacribe.
1
10 | Los términos en que queda redactada esta Memoria
. son ciertos y fiel reflejo del objeto descrite, debiéndosa
| tomar con carécter amplio y nunca en forma limitativa.
i
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REIVINDICACTIONES

1).~ Gato rotativo alternativo perfeccionado, que
comprende un estator y un rotor alojado dentro del estator,
comprendiendo dos cémaras comunicantesformadas por un tabi -
fude interno ligado al estator, conteniendo cada una de ellas
un Alsbe ligado al rotor, c a racterizado porqus
1nos Alabes son pilezas acopladas sobre el rotor.

2).~- Gato rotativo alternativo perfeccionado, se-
zir la reivindicacidn 1), caracterizado porque la comunica-

cién entre smbas camaras se efectha por unas perforaciones

del rotor, que se prolongan en los alabes.
1

%4).~ Gato rotativo alternativo perfeccionado, Bé- }

£On por lo menos una de las reivindicaciones 1) vy 2), Carac—’
terizado porque los rotores sirven de palier y giran en unus

cavidades tubulares internas correspondientes practicadas

ern el cuerpo del estator. s

-
LY
.

4).- Gato rotativo alternativo perfeccionado, se- !

gn por lo menos una de las reivindicaciones 1) a 3), carac— [
terizado porque el equilibrio

evitado todo esfuerzo axial sobre los palieres. 3

5).- Gato rotativo alternativo perfeccionado, sew-.

v . . . . - M .:'
gun por lo menos una de las reivindicaciones 1) a 4), carats |

terizado porgue los tablicasdos son directamente accesibles{ "1

“"*h e

pars el ajuste de su presidn sobre el rotor. PrEert

..”. -
6).~ Gato rotative alternativo perfeccionado, se-..
gan vor lo menos una de las reivindicaciones anteriores,

caracterizado porque en el curso de su fabricacidn, la me-

canizacidén de los rotores y los alabes precede al acopla-

|

|

|

|

1

miento de los alabes en el rdtor. l
l

|

7).~ Gato rotativo alvernativo perfeccionado, se-

se realiza de modo gque gqueda”*{**
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ra medios adecuados,

-7

N por'ld heboé”ﬁha‘ﬁe las reivindicaciones 1) a 5), carac-
terizado porque la mecanizacidn de un cuerpo en un bloque
paralelepipédico o circular precede al acoplamiento del ro-

tor en el cuerpo ¥y la colocacidn en posicibn de los tabiques,

asl como la fijacidn de éstos sobre el cuerpo por cualesquis

8).~ "GATO ROTATIVO ALTERNATIVO PERFECCICNADO",

. tal y como queda sustancialmente decsciito en la presente

. nografiadas por una sola cara.

Esta Memoria consta de siete hojas foliadas y meca

MADRID, 5 de Noviembre de 1980.

P. A,
[
- A0 g
G s e .I""- ﬁ# L/
D R K '
Aty A \\/ . (1" L’L
P ("
e
s ~

lemoria y en log dibujos adjuntos.

B

|
|
|




ETS PAUL JACQITET, S,A. TRES HOJAS (HOJA 1)

......

\-../<i
’.‘ \

AN
NI
/&\\\ v/
f/////.///‘f/ EPAIEIS
1

F1G 3
’ 29 ‘s ".o.

r/r//,'/ ! //.,"/)X/ /,/Kz/ -
1L S R

ESCALA VARIABLL




ETS PAUL JACOTTET, §.4.

TRES HUJAS (HOJ4 2)

FIG. 4

C

o e o

FIG.S

-
S

ESCALA VARIABLE

¥ g

| : I

/!1' N
1

4T

' . ,
Mad:;ld ,\' l%QE 1 aa0
f;;;vuﬁﬁﬁ {}I[DV ,//




ETS PAUL JACUTTET, 8.4, _TRES_HOJAS (HOJA 3)

|
\ |
nn NI a i .
N |
> e ‘/ ra ‘ ™ ‘ /
A I/ b

L
.....

4w
® AN ]

FIG. 12 FIG.13

L 1A //// Lk

| -
N =y
/
3

.f,_.
1 7N\ 7
] E72 N
Tz 2

Medria)= 0 NOV. 9980

P J -
L. \ s Mi‘i;.}
.

ESCALA VARIABLE T A ",

'/
A
7 2



	Bibliographic data
	Description
	Claims
	Drawings



