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La presente  memoria d e s c r ip t i v a  t iene  -  

como f i n  l a  d ec la ra c ió n  del o b je to  sobre el que ha de r ecae r  e l  -  

p r i v i l e g i o  de exp lo tac ión  i n d u s t r i a l  y comercial  e xc lu s ivo  en e l  

t e r r i t o r i o  naciona l  de un Modelo de U t i l i d a d  de acuerdo con l a  v i  

gente L e g i s l a c ió n ,  que, como e l  enunciado in d ic a ,  se t r a t a  de "GA 

TO MECANICO DE ELEVACION DE ACCIONAMIENTO MANUAL, PERFECCIONADO".

En l a  ac tua l idad  se conocen gatos!mecá-
* * * *

n icos ,  pa r t icu la rm ente  gatos mecánicos dest inados  a l a  e levac ión

de veh ícu lo s  automóviles ,  que están  c o n s t i tu ido s  por dos únicqs -
*.*

brazos a r t i c u la d o s  a modo de compás cuyo movimiento angu lar  dé - -  

apertu ra  y c ie r r e  e s t á  comandado por un h u s i l l o  que, s ituando su 

extremo en un lu ga r  f i j o  de uno de lo s  b razos ,  rosca  por e l .p jq te -  

r i o r  de un medio g i r a t o r i o  l i g ado  e l  otro b razo .  Uno de lo s .b r a z o s  

es un pedesta l  que s i t ú a  su extremo i n f e r i o r  directamente aqbre -

! sue lo  y que en su extremo su pe r io r  comporta e l  medio g i r a t o r i o
* *

*  *  *

en e l  que se produce e l  g i r o  del h u s i l l o .  El o t ro  brazo e s ' a n ' b r a  

zo de e levac ión  que se a r t i c u l a  por un extremo a l  pedesta l  en un 

lugar s i tuado  entre  ambos extremos de éste  y por e l  otro  extremo 

l i b r e  dispone de un medio de apoyo del v eh ícu lo ,  comportando tam­

bién dicho brazo de e levac ión  e l  lu ga r  f i j o  en e l  que se a r t i c u l a

Este t ipo de gatos mecánicos se conocen 

como ga tos  mecánicos en "Y" y, por l a  n a tu ra le za  de su c o n s t i t u i ­

c ión ,  e l  funcionamiento de los  mismos contempla e l  que l a  t ray ec ­

t o r i a  arqueada d e s c r i t a  por e l  costado en e levac ión  del veh ícu lo  

apoyado sobre e l  extremo del brazo de e levac ión  sea compensada - -  

por un movimiento angu la r  del pedesta l  sobre su extremo i n f e r i o r  

hacia  l a  v e r t i c a l  (a scen so )  o h ac ia  l a  h o r iz o n ta l  (d e s ce n so ) ,  con 

e l  f i n  de p e rm it i r  que e l  ascenso o descenso en arco del costado  

del veh ícu lo  tenga lu g a r  sin  gene ra r  es fue rzo s  t r a n sv e r s a le s  sus-
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c e p t i b l e s  de determinar l a  pérd ida  del e q u i l i b r i o  por p a r te  del -  

gato mecánico en "Y " .

Para atender a l a s  d i s t in t a s  s i t u a c i o - -

nes de apoyo de r ivadas  de la s  d iv e r s a s  in c l in a c io n e s  del pedes-----

ca l ,  é s t e  p resenta  en la s  d i sp o s ic io n e s  conocidas un extremo infe  

r i o r  de p e r f i l  con f igu rado  en "V" determinante de dos s u p e r f i c i e s  

de apoyo, una para  e l  máximo grado de e levac ión  (pedesta l  phóximo 

a l a  v e r t i c a l )  y o t r a  para l a  po s ic ión  de p legado .

Esta con f igu rac ión  en "V" del extramo -
*.*

i n f e r i o r  del p edes ta l  no es s a t i s f a c t o r i a ,  pues no responde á la s  

d i f e r e n te s  s i tu a c io n e s  de e q u i l i b r i o  e x is ten te s  para cada ángulo 

determinado entre e l  brazo de e levac ión  y e l  p ed es ta l ,  s ina .& n ica  

mente a la s  po s ic io n e s  extremas de reposo y máxima elevación*/- En 

e fec to ,  mientras l a  ape rtu ra  y c i e r r e  del gato mecánico sq*<&fec--

túa de modo p ro g re s iv o  y continuo, el p e r f i l  de apoyo en "Y" del* ** *
pedestal conocido responde únicamente a dos s i tuac ion es  dd**e(Iuili  

b r ío  extremas, suponiendo dicho p e r f i l  en "V " ,  por e l l o ,  un carre­

ó lo  brusco en e l  paso de una a o t r a  s u p e r f i c i e  de apoyo que, cuan 

do menos, r e s u l t a  p e rn ic io so  para  l a  in teg r id ad  del p rop io  gato -  

mecánico y dei v e h íc u lo .  En e fe c to ,  e l  paso de una a o t r a  s u p e r - -  

f í c i e  de apoyo no es gradual angularmente s ino  que en un momento 

determinado do cLevación es cuando se produce e l  basculamiento, y 

en esc basculamiento hay un momento en que se apoya exclusivamen­

te sobre !a Línea de v é r t i c e  de l a  "V" de l a  base ;  en ese momento 

se ha producido una disminución brusca de l a  s u p e r f i c i e  de apoyo 

y ta componente L a te ra l  de fu e rza s  frecuentemente desp laza  l a t e - -  

ralmente La base de l  gato raspando y dañando e l  suelo  h as ta  que -  

se de t iene  por posarse  en la  o t r a  s u p e r f i c i e  de l a  "V" y por e l  -  

t irón  que ha s ido  dado sobre e l  apoyo su p e r io r  de a n c la je  del ga ­

to en e l  v eh ícu lo ,  s i  en este  momento e l  a n c la je  su p e r io r  no t i e -30
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ne l a  adecuada r e s i s t e n c i a  (deb ido  por ejemplo a co r ro s ión  o a -

una inadecuada c o lo c a c ió n ) ,  puede dañarse e l  an c la je  y h a s ta ,  su

perada l a  in c l in a c ió n  máxima de t raba jo  de l  gato ,  in c lu so  l l e g a r

a p rovocar  l a  c a íd a  de l  veh ícu lo  con la s  consecuencias que de - -

e l l o  pud ie ra  d e r iv a r s e  para e l  prop io  veh ícu lo  y para e l  u s u a - - -

r i o .  . #...

La presente  invención pretende uú 'gato
. . .

mecánico de lo s  denominados en "Y" que o f rece  una adecuada s o lu ­

ción a l a  p rob lem át ica  expuesta de la s  r e a l i z a c io n e s  conocida^.
*

A t a l  e fec to ,  en l a  presente invención

el pedesta l  e s tá  asoc iado  in fer iorm ente  a un p ie  de apoyo de -----

amplia base sobre e l  cual se a r t i c u l a ,  permitiendo a s í  quq.&l -

gato mecánico en su conjunto disponga en todo momento de &n.*á.po-
..

yo f ranco  sobre e l  su e lo ,  sea  cua l  sea e l  grado de desp legada  del
....

mismo y, por lo  tanto ,  e l  grado de in c l in a c ió n  del p e d e s t a l ,  con
** *.

,  *  .  *i o cual se g a ra n t i z a  e l  co r rec to  e q u i l i b r i o  dinámico del g-a.to me 

¡cónico y una ausenc ia  to ta l  de brusquedades en la s  operac iones  -  

dr ape r tu ra  y c i e r r e ,  ya que ahora e l  p edesta l  está  dotada i n f e -  

riormente de una a r t i c u l a c i ó n  g i r a t o r i a .

Para comprender mejor l a  n a tu ra le z a  del 

presencc invento en e l  plano adjunto hacemos una rep resentac ión  

esquemática de su u t i l i z a c i ó n ,  no siendo en abso luto  l i m i t a t i v a  

y s u s c e p t ib le  por e l l o  de l a s  m odif icac iones  acceso r ia s  que no - 

a l t e re n  Las c a r a c t e r í s t i c a s  e s e n c ia le s .

La f i g u r a  1 es una v i s t a  en a lzado  de 

un gato  mecánico c o n s t i tu id o  según e l  tipo conocido y en s i t u a - -  

ción de reposo.

La f i g u r a  2 es una v i s t a  en a lzado  de

30

un gato mecánico c o n s t i tu id o  según e l  tipo conocido y en l a  s i tú a  

ción próxima al f i n a l  de l a  c a r r e r a  de e levac ión .
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La f i g u r a  3 es una v i s t a  en secc ión  Ion

g i tu d in a i  de un gato mecánico en "Y" con s t i tu ido  según l a  inven—

ción y en s i tu ac ió n  de p legado.

La f i g u r a  4 es una v i s t a  en sección Ion

g i tu d in a i  s im i l a r  a l a  de l a  f i g u r a  3, pero representando ahora -

en s i tu a c ió n  de desp legado e l  gato mecánico en "Y" preconizado,  -

como co r re sp o n de r ía  en l a  acción de e levac ión  de un vehicular.. En. . .
e l l a  se r ep resen ta  en l ín e a  de t razos  l a  s i tu a c ió n  de i n i c i o  de -

l a  c a r r e r a  de e le v a c ió n ,  cuando todavía  e l  cha f lán  (10) e s t á  apo-
*

yado en e l  cuerpo de l  p ie  de apoyo ( 5 ) .  *

En e l l a s  se anotan l a s  s ig u ie n te s  partí^

cu la r id a d e s

1 .  -  P edesta l  . .* *
..

2 .  -  O r i f i c i o  t r a n s v e r s a l  . . . .

3 - -  E je *+ . *
4 .  -  Pared v e r t i c a l  ** *

5 .  -  P ie  de apoyo

5 . -  Brazo de e levac ión

7 .  -  H u s i l l o

8 .  -  Manivela

9 .  -  Medio g i r a t o r i o

10 .  -  Chaflán

11 .  -  Apoyo extremo en "U" del brazo (6 )

12 .  -  Lado mayor

13 .  -  Lado menor

14. -  T ray ec to r ia  curva

15 .  -  Vehículo

16 .  -  Cota desplazamiento t ransve rsa l

El Modelo preconizado es un gato mecáni 

co do e le vac ió n  de accionamiento manual, part icu la rm ente  d e s t in a -
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do a l a  e levac ión  de veh ícu los  y de lo s  denominados en "Y " .

En l a s  f i g u r a s  1 y 2 se representan es ­

quemáticamente sendos a lzados  de un gato mecánico de e levac ión  - -  

del t ip o  conocido, l o s  cua les  son correspond ientes  a la s  s i t u a d o  

nes de reposo y de proximidad a l  f i n a l  de l a  c a r r e r a  de e levac ión .  

Estos ga tos  tienen su extremo de apoyo del pedesta l  conf igurado  -

según dos lados en "V" de brazos  notoriamente de s igua le s  corto, se
*  *  *  *

vé en l a  f i g u r a  1? e l  lado mayor (12) es sobre  e l  que apoya e l  ga

to tanto en reposo como durante una buena pa r te  de l a  c a r r e ra .d e
* *

* .  *
e levac ió n  del v e h íc u lo ,  mientras que, como i l u s t r a  l a  f i g u r a  2, -

el lado menor (13) es sobre e l  que apoya e l  gato  cuando a lc an za  -

l a  ú lt ima parte  de l  re co r r id o  en su c a r r e r a  de e levac ión .  . . .J .

Mediante e sta  rep resen tac ión  se cqfnpren
..

de fác i lm ente  que e l  paso de uno a otro  lado de apoyo (12,..1.3) a
-  * *

15

20

¿o

30

t ravés de l  v é r t i c e  común supone un momento c r i t i c o  en el manceni-  

miento de l a  e s t a b i l i d a d  del conjunto gato/veh ícu lo  con gran r í e s  

go de pé rd ida  del e q u i l i b r i o  y, de l  mismo modo, l a  f i g u r a  2 ayuda 

también a comprender con f a c i l i d a d  l a  p reca r iedad  del e q u i l i b r i o  

del conjunto ga to/veh ícu lo  en t a l  s i tuac ión  de e levac ión .

Además, ha de tenerse en cuenta que, da 

do que e l  apoyo sobre  los  lados  de l a  "V" se produce para  tramos 

amplios de r e c o r r id o  de e le v ac ió n ;  o c u r r i r á  que e l  e q u i l i b r i o  se ­

rá c o r re c to  en un determinado punto de estos  tramos de recorr ido  

pero no en el r e s to ,  por lo que l a s  condic iones  de t ra b a jo  de es ­

tos ga tos  conocidos es cas i  siempre de fec tuosa .

Tal y como se a p re c ia  en las  f i g u r a s  3 

y 4, e l  Modelo preconizado consta  básicamente de un pedes ta l  (1 )  

cuyo extremo i n f e r i o r  e stá  p ro v i s to  de un o r i f i c i o  t ra n sv e rs a l  - -  

(2 )  pasante  en e l  que es s u s c e p t ib le  de r e c i b i r  un e je  (3 )  que, -  

s o b re sa l i e n d o  por ambos lados ,  s i t ú a  sus extremos en r e sp ec t iv o s
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a lo jam ien to s  de sendas paredes v e r t i c a l e s  04) pe r tenec ien tes  a -

una amplia  zapata o p ie  de apoyo ( 5 ) ,  de t a l  manera todo e l l o  que

e l  conjunto del gato mecánico dispone de una base de apoyo firme

e inmóvil durante e l  funcionamiento, permitiendo a l  propio  tiempo

que el movimiento angu lar  del p edes ta l  (1 )  se e fectúa  con l a  pro-

g r e s i v i d a d ,  continu idad  y suavidad que se req u ie re  para  l o g r a r  y

mantener en todo momento un e q u i l i b r i o  dinámico p e r fec to .  ** .
<  *  *  *

En l a  f i g u r a  4 se i l u s t r a  el fun c ion a - -

miento de l  gato mecánico preconizado,  mediante l a  representación
*.*

en l í n e a  de trazo de l a  po s ic ión  del gato en l a  s i tuac ión  de i n i ­

c io  de l a  c a r r e ra  de e levac ión  y en l í n e a  continua una pos ic ión  -  

de veh ícu lo  e levado .  J.

La l í n e a  curva (14 ) ind ica  l a  t ra y e c to ­

r i a  segu ida  oor e l  costado en e le v ac ió n  o descenso del vehj*3uJ.o -
.  * * 
w * * *

(15) que se traduce en una cota  de desplazamiento t r a n s v e r s a  -----
** '(16) que es ab so rb ida  por e l  g i r o  s in is t ró rsum  del pedestal-* (1 )  -  

a l r e d e d o r  del e je  ( 3 ) ,  s in  que l a s  d i s t in t a s  s i tuac iones  de equ i ­

l i b r i o  que se presentan en la s  c a r r e r a s  de e levac ión  o descenso  

a fec ten  en abso luto  a l  apoyo de l  p ie  (5 ) que se rá  pe r fec to  en to ­

do momento.

En un lu g a r  intermedio del pedestal (1 )  

so a r t i c u l a  el extremo de un brazo de e le vac ió n  (6 )  que e s tá  pro ­

v i s t a  un su otro extremo l i b r e  del medio dest inado a c o n s t i tu i r s e  

on apoyo d i r e c to  del veh ícu lo  a e l e v a r ;  en un lu ga r  intermedio a 

lo l a r g o  del brazo de e levac ión  (6 )  se a r t i c u l a  g irator iam ente  el 

extremo f i j o  de un h u s i l l o  (7 )  que, ba jo  l a  acción de una manive­

l a  ( 8 ) ,  rosca  por e l  i n t e r i o r  de un medio g i r a t o r i o  (9 )  que está  

v incu lado  al pedesta l  (1 )  de manera que puede e fec tua r  lo s  movi--  

mientos angu la res  n ecesa r io s  entre  l a  po s ic ió n  de plegado ( f i g u r a  

3) y la  de desp legado ( f i g u r a  4 ) .
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En e l  Modelo preconizado e l  medio de - -  

apoyo del vehícu lo  sobre e l  gato  mecánico con s is te  en un apoyo eñ 

"U" (11 )  que está  enca jado ,  po r  medios f i j o s  o p r a c t i c a b le s  cono­

c idos ,  en e l  extremo l i b r e  del b razo  de e levac ión  ( 6 ) ,  teniendo -  

este apoyo en "U" (11 ) sus a la s  d ive rgen tes  superiormente para  - -  

pe rm it i r  durante l o s  r e c o r r id o s  opera t ivos  e l  juego necesar¿<o*.en-

tre l a  pa rte  apoyada del v eh ícu lo  y e l  apoyo (11) en s í  s i rJ 'Ln f l in
*  *  *  *  '

g i r  daño alguno a l  v eh ícu lo .

D e s c r i t a  suf ic ientemente l a  n a tu ra leza
*.*

duí presente  invento,  a s í  como su r e a l i z a c i ó n  in d u s t r i a l ,  so ló  ca  

be añad ir  que en su conjunto y p a r te s  c o n s t i t u t i v a s  es p o s i b l e  in  

t radu c ir  cambios de forma, m ate r ia  y d i sp o s ic ió n ,  en cuanto..ifales  

u lce rac ión  no supongan v a r i a c ió n  su s tan c ia l  del mismo. *.-***

El s o l i c i t a n t e ,  a l  amparo de los.*Ganve-
.  *

+  *  *  +

nios In te rn ac io n a le s  sobre P rop iedad  I n d u s t r i a l ,  se r e s e r v a .p l  de 

rocho de extender e s t a  demanda a lo s  p a íse s  e x t ran je ro s ,  s i ' f t i e r a  

p e s i ó l e ,  r e iv ind icando  l a  misma p r io r id a d  de l a  presente s o l i c i - -  

tud.

N 0 T A

El Modelo de U t i l i d a d  que se s o l i c i t a  -  

como nuevo en España por ve in te  años, de acuerdo con la  v igente  -  

L e g is la c ió n  sobre Propiedad I n d u s t r i a l ,  deberá  recaer  sob re ,  "GA­

TO MECANICO DE ELEVACION DE ACCIONAMIENTO MANUAL, PERFECCIONADO",

en todo de acuerdo con la s  s i g u i e n t e s :

25

30
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R E I V I N D I C A C I O N E S  

13 . -  Gato mecánico de e levac ión  de a c - -  

cionamiento manual, pe r fecc ion ado ,  del t ipo  de lo s  que comprenden 

dos únicos brazos a r t i c u la d o s  en compás, siendo b l  primero un pe­

de s ta l  cuyo extremo i n f e r i o r  en t ra  directamente en contacto de - -  

apoyo sobro e l  sue lo  y un segundo brazo de e levac ión  que se"EM*ti- 

cu la  g ira to r iam ente  sobre  e l  p ed es ta l  y que e s tá  dotado de uh*.apo 

yo extremo y cuyo movimiento an gu la r  viene determinado por un hu­

s i l l o ,  que, s ituando su extremo en un luga r  f i j o  del b r a z o .d e . e l e
.*

vac ión , rosca  por e l  i n t e r i o r  de un medio g i r a t o r i o  l i g a d o  a l ' p e ­

d e s t a l ,  c a ra c te r iz a d o  porque en su extremo i n f e r i o r  e l  pedesta l  -  

posee un o r i f i c i o  pasante t r a n s v e r s a l  en e l  que es su sc e p t ib le  de. 

r e c i b i r  un e je  que s i t ú a  sus extremos sobre un cuerpo en funciones

de p ie  de apoyo a r t i c u la d o  respec to  de dicho ped es ta l ;  todp - .e i lo ,
*****

en la  con s t i tuc ión  de un gato que o f rece  en cada momento un.^poyo 

franco sobre el sue lo  que favo rece  su e q u i l i b r i o  d inám ico ,*áeá  - -  

cual sea i a s i tu a c ió n  de desp legado  de dicho gato .

2 3 . -  Gato mecánico de e levac ión  de a c - -  

cionamiento manual, p e r fecc ion ado ,  de acuerdo con l a  r e i v i n d i c a - -  

clón a n to r lu r ,  c a ra c te r iz a d o  porque e l  p edesta l  dispone en su par 

te i n f e r i o r  preferentemente de un doblez a modo de cha f lán  que en 

la po s ic ión  do reposo o p legado del gato queda dicho cha f lán  ado­

sado sobre  el cuerpo del p ié  de apoyo determinando la  po s ic ión  o 

r r e c t a  del gato en e l  i n i c i o  de l a  operación de e levac ión  de veh 

cul o.

33 . -  "CATO MECANICO DE ELEVACION DE AC­

CIONAMIENTO MANUAL, PERFECCIONADO".

Según queda sustancialmente d e s c r i t o  en 

la  p resente  memoria d e s c r i p t i v a  que consta de d iez  ho ja s  mecano­

g r a f i a d a s  por una s o l a  ca ra  acompañada de sus correspondientes  di

!¡-
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