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MEMORIA DESCRIPTIVA
que ge presenta para unir g la solicitud
de
PATENTE DE INVENCION
Fformulada el 12 de enero de 1965, con el n¢ 308.037
en
EsPANA
~por VEINTE afios
a nombre de INTERNATIONAL LIFT SLAB CORPORATION, entidad
norteamericana, establecida en 11bth & Mission Road, Over

land Park, Kansas, Estados Unidos de América, por:

"UNA DISPOSICION DE ESTRUCTURA ELEVADORAM

Ta presente invencién se refiere a una estruc-
tura elevadora que incluye un dispositivo de gato para
elevar elementos componentes en el ramo de la construc-—
cibn, siendo su objeto principsl el de mejorar las ense
flanzas de la patente U.S. 2.720.017.

Como se apreciard con facilidad por dichz pa-
tente, debido a la necesidad de disponer un gran mimero
de gatos elevadores, es extremadamente importante que ca

da gato estd sincronizado con todos los‘demés del gigte-
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ma, de manera gue a la losa de hormigdén no se le apli-
quen esfuerzos de fatiga intolerables, al ser elevads
para ponerla en posiciédn.

S1 bien los principios de dicha patente se han
venido siguiendo con éxito durante varios afios, y hay gran
nimerc de edificios construfdos en todo el mundo con arre
glo a los nuevos métodos y aparatos en ella expuestos, la
sineronizacién encaminada g mantener las losas o elemen-~
05 de construccidn a nivel y sin deformaciones ha segul
do constituyendo un problems. Hasta ahora, la_elevacién
de estas losas de construccidn se ha venido realizando,
de manera usual, mediante el uso de una pluralidad de &a
t0s, cada uno de los cuales recibfa uns alimentacidn de
f1ldido hidrdulico por medio de su propia tuberis indepsn
dlente, en comunicaclén con un manantial comin de sumi-
nistro. La magnitud del desplazamiento de carga durante lg
carrera de elevacidén era para estos gatos relativamente
grande, ascendiendo usualmente a 7,6 cm. Todo intento de
sineronizar los gatos de manera que la carga se desplaza
se uniformemente en toda su drea, tenia que hacerse duran
te la carrera del gato elevador, y se realizaba mediante
ajuste del caudal de suministro de fldido hidrdulico a
cada’uno de los gatos. A este fin, cada gato estaba pro-
visto de una vdlvula de ajuste manual y de un contador
dispuesto de manera que reflejara el desplazamiento lineal
de la carga. Atendiendo con cuidado s las lecturas de con
tador de todos los gatos, y efectuando conyeﬁientes ajus-
tes de la vdlvula durante la propia carrera de elevacidn,
era posible, aunque diffcil, gque el operario o los operg-

rios mantuvieran lg losa sin deformacidn sensible de 4dstg
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durante su elevacidén. Era extremadamente importante man
tener tal uniformidad, porque si uno o mis de los gatos
dejaban de elevar mientras los demds alzaban hasta 7,6
cm, era posible, y muy probable, la deformacién de la lo
ga hasta el exbremo de producir en ella graves dafios. Un
aparato del género descrito exigla, desde luego, uha gran
atencidn por parte Ge los operarios, y resultaba peligro
g0 de mansjar.

El sistems de elevar elementos componenbtes pa-
ra la construccidn, que constituye el objeto del presen-
te invento, renuncia al método de elevar los elementos
0 losas por incrementos relgtivamente grandes durante
los cuales se ajustan individuslmente los gatos, ¥ en
cambio hace uso del método basado en limitar la carrera-
de los gatos a unz magnitud re;ativamenﬁe pequeia, sin
intentar el ajuste de los mismos durante la carrera. ls
diante la seleccidn de la longitqd de carrera de modo
que ésta quede dentro de los limites de deformacidn to-
lerables por el material que estd siendo elevado, es po
sibie, dentro de la debida seguridad, no hacer caso de
los gabtos durante cada carrera y efectuar los gjustes
que sean necesarios una vez terminada ung determinada ca
rrera de elevacidn. Si cada gato desplaza su carga en la
maghitud adecuada durante la carrers de eleéacidn, no hg
cen falta tales ajustes, y la elevacién prosigue auwtomd
ticgmente por incrementos relgtivamente corios, hasta
llegar al lugar degeado. Como la longitud de lag carrers
se hglla dentro de los limites de toleranciag de la defor

macién del mgterial, no importa entonces que los gatos

estén o no exactamente en la misma fase de elevacién du
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rante toda una carrera determinada. Uno de los gatos pue
de terminar por completo su recorrido o carrera de traba
Jo antes de que otros hayan comenzado a desplazar la car
£ga, sin que por ello se produzeca dafio slguho en la losa.
Asi, los gatos pueden estar conectados en paralelo a una
tuberis hidrdulica comin, sin que tenga importancia alzu
na la desigualdad de presiones que de ello resulte.

Por consiguiente, el objeto mds importante de
esta invencidén consiste en un sistema y aparato para ele-
var elmentos componentes en el ramo de la construceiédn,
de modo tal que los sucesivos incrementos de elevacidn
estén individualmente comprendidos dentro de los iimites
de flexidén tolerables para el material que estd sisndo
elevado, haciendo de ese modo que cualguier diferencia de
elevacidn que pueda tensr lugar entre los diferentes ga-
tos del sistema resulte incapaz de daflar el material ele
vado.

Otro objeto importante de esta invencidn reside
en un sistema para elevar elementos de construceidn, en
el que se utlliza un equipo que no necesita ser sincroni-
zado dentro de ninguna carrera de elevacidn dads.

Otro objeto mds del presente invento reside en
un aparato para tales operacilones de elevacidn, el cual
va dando clclica y automdticamente incrementos sucesivos
de elevacidén mientrgs la diferencia de elevacidn entre
dos gatos ouslesquiera del sistemz no exceda de una deter
minada magnitud, y que, de excederse esta magnitud, deja
al sistema gutomdticamente fuera de gccidn.

Otro objeto muy importante del presente inven-—

‘to reside en un aparato mediante el cual pueden elevarse
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coh seguridad cargas muy pesadas, hecesitdndose muy poca
atencibdn por parte del operario.

Otro objeto importante de este invento reside
en un sigtema de dispositivos de gato para elevar por
incrementos una carga pesada, estando cada digpositivo
dotado de cierta tolerancis pgra compensgr las varigcio-
nes previsibles de desplazamiento de la carga, pero sien
do cada dlspositivo capaz de dejar automdticamente al sig
tema fuera de accidn, de no llegar g elevar la carga g
una distancia determinada.

Otro objeto mds del presente invento es =21 de
habilitar en cada dispositivo un conjunto de seﬁaiizaoidn
que indicard automdticamente si aquél ha fallado en su
funcidn de desplazar su carga, y ha dejado al sistema fue
ra de acciébn.

Otro objeto importante del presente invento re
gside en unos dispositivos de gato elevador que pueden ser
ajustados rédpida y fécilmente, y vueltos a hacer funcio-
nar después de eliminada la causa de su detencidn.

Otro objeto importante de este invento reside
en un sistema en el cual es posible controlar un gran nd
mero de dispositivos de gato individuales, con seguridad
¥y con éxito, de modo simultdneo y esencialmente sin que
reciban atencién individual por parte de las personas
encgrgadgs de su mahejo.

Otro objeto del presente invento consiste en
dotar a cada gato de un motor primgrio individual, que
puede hacerse funcionar tan sélo en una determinada re-
lacién de fase con la estructura de elevacién del dispo-

sitivo de ga%o.
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Otro objeto mds de este invento reside en unos
medlos para retardar de modo selectivo la inversidn del
flujo de circulacidn ge f£ldido hidrdulico en el sistema
despuds de una indicacidn de que todos los gatos se han
desplazado en la maghitud adecuada, de manera que hasta
el Ultimo gato puede utiligzar la mdximg scumulacidén de
presidn, para elevar el Ultimo pequefio incremento del
desplazamiento que se le exige.

En los dibujos:

- la figura 1 es una vista en alzado frontal
de un dispositivo de gato que forma parte de un zistenmg
para elevar elementos de construccién conforme al presen
te invento, e ilustra fragmentariamente un par de-rhi-
1los a los cuales estd acoplado el dispositivo de gato;

- La figura 2 es una vista en planta por la
parte superior, que muestra dichos tornillos en seccidn
recta y tiene partes desprendidas para mgyor claridad;

- lg figura 3 es una vista fragmentaria en
seccidbn recta tomada por la linea 3-3 de la figura 1;

- 1lg figura 4 es una vista fragmentaria en
secclén recta tomada por la linea quebrada 4-4 de la fi
gura 2j

- la figura 5 es ung vista ampliada, fragmen
taria y detallads, en seccidn recta tomada por la linea
5-5 de la figura 4, con paries desprendidss para revelgr
uhos detalles de construccidn;

- la figura 6 es ung vista ampliada en sec-
cibén recta horigontal del motor primario indicado en las

figuras 1 y 4, del que hgy uno por cada dispositivo de

atos . o ey Ey T
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-~ lag figura 7 es una vista ampliada en alzg-
do de uno de los conjuntos de alojamiento indicados en
la figura 1, habiéndose desprendido algunas partes para
mayor claridad;

-~ la figura 8 es una vista ampliada, fragmen
taria y de detalle, en seccidn recta esencialmente tomg
da por la lineg 8-8 de la figura 4;

. la figura 9 es una vista en alzado posteilor,
reducida y fragmentaria, que muestra el dispositivo de
gato de lg figura 1 montado en un soports;

- la figura 10 es un egquema slectro-hidrduli
co del sigtema; ¥

- las figuras 11 a 16 son unas vistas esque-
ngticas que ilustran las posiclones relativas de ciertos
elementos en distintas etapas de funcionamiento,

La parte expositiva de lag lemoria de la paten-
te U.S. mimero 2.720.017 se incorpora a la presente como
referencia en lo gue pueda necesitarse para unha plena y
completa comprensidn de los principios genersles de la
invencidn que se va a describir.

A fin de simplificar la descripeién, se deta-
1llard acto seguido un dispositivo de gato designado en
general con el mimero 20 y que incluye, como elementos
bédsicos, una cabeza inferior 22 alargada ¥y ﬁorizontal
en general, uwna cabeza superior alargada 24, y medios de
fuerza motriz designados en general con el mimero 26, si
tuados entre las cabezas 22 y 24 y que mantienen éstas
a clerta distancla vertical de separacidn una de otra.
Como se desprende de lg figura 9, el dispositivo de ga~

to 20 estd adaptado para ir montado en el extremo supe-
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rior de wna columna vertical 25, yendo la cabeza 24 sog
tenida por dicha columna. Lz cabeza 22 tiene dos super-—
ficies opuestas 27, parglelgs y alargadas, que llevan
uhga serie de gherturas roscadas 29 para recibir los ele-
mentos de fijacién adecuados a fin de sujetar un soporte
a la parte inferior de la cagbeza 22. Los soportes fija-
dos a la cabeza 22 mantienen el gato 20 en una posicidn
determinade, en la parte alta de la columng 25.

Los medios de fuerza motriz 26 incluyen un ci-
lindro 28 fijado a y sostenido por la cabeza 22, el cual
sobresale hacia arriba desde la superficie superior de
ésta j recibe con movimiento de vaivén un émbolo 30 que
en su cara superior llevag una nervadurg horizontal, de
configﬁraoién convexsa en secclén recta transversazl y adap~
tada para ser recibida de modo complementario denvro de
un surco 32 practicado en la superficle inferior de la ca
beza 24.

Las cagbezas 22 y 24, que de preferencias estdn
reglizadas en formg de piezas de fundicidn relstivamente
pesadas, y capaces de soportar una carga relativamente
grande, llevan en sus exbtremos opuestos uhas rghuras alar
gadas y verticalmente alineadas 34 y 36 para salvar unos
tornillos alargados respectivos 38 y 40 que se extienden
a través de las mismas y estdn normalmente dispuesbos
vertical y paralelamente uno en relacidn con el otro. La
cabeza superior 24, que es de seccién vertical triangu-
lar, tiene dos entrantes opuestos 42 que miran hacia arri
ba alineados con las ranuras 34 y 36 de la cabeza 24 y
provigtos de unas superficies inferiores horizontales 44

que se hallan sensiblemente en el mismo plano, circundan
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tes respecto a las ranuras préximas 34 y 36.

Lg cabeza 22 tiene también unzs superficies
planas que miran haclg arriba rodeando las rgnuras 34 y
36 que lg atraviesan, mientras las superficies 44 de la
cabeza 24, asi como las superficies planas de la cabeza
22, sirven para sostener a deslizamiento wnas arandelas
46, rectangulares en general, que se deslizan por ellas
y estdn provistas de unas aberturas que las atraviesan
para dar paso a los tornillos 38 y 40, respectivamente.
Unas tuercas poligongles 48 y 50, colocadas encima de
las arandelas 46 en la cabezg 24, van roscadas de modo
conplementaric sobre los tornillos 38 y 40, en tanto que
sobre las arandelas 46 de lg cabezma 22 van colocadas o-
tras dos tuercas 52 y 54, también roscadas sobre la ca-
beza 22 por encima de las arandelas 46 que hay en la mig
ma. A¥n cuando no se representan en los dibujos, se so-
brentiende que las extremidades jnferiores de los torni
llos 38 y 40 estdn ancladas, o filjadas de otro modo adg
cugdgmente, g lg losa que se va g levanbar por medio del
dispositivo de gato 20. Cada tuerca 48 a 54 inclusive
es preferiblemente de construccidn dividida, con cone-
x1lén de charnels g un lado de la misma, de manera que
las tuercas pueden ser acopladas a los tornillos 38 y 40
en un punto cualquiera a todo lo lsrgo de éétoso

A la cagra 58 de la cabeza superior 24 va fija-
do un soporte de forma general de U, designado en con-
junto con el nimero 56, el cual incluye un par de pla-
cas paralelas 60 y 62, salientes hacia fuera y normgl-
mente horizontales, las cuales llsvan uhas aberturas 64
verticalmente alineadas para recibir g robacidn un drbol

Inan3y
Ve g
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vertical y alargado 66 que sobresgle de las placas 60
v 62 hacia fusra, como mejor se ve en la figura 4. Un
segmento o zmona de mayor didmetro 68 en el 4rbol 66 se
apoya contra el saliente enterizo 70 que se extiende hg
cia arriba por la cars inbterna de lz placa 62, en tanto
que en el 4rbol €6, por encima del segmento 68, =e halla
situado un pifidn 72 que engrana con un pifidn 74 coloca—
do entre las placas 60 y 62 y sostenido por un drbol 76
que se extiende hacia agbajo a través de la placa 62 pe-
netrando en la caja de alojamiento 78 de un motor hidrg
ulico designado en general con el mimero 80, y sosteni-
do bajo la placa 62 por esta Yltima.

Como se indica en la figura 6, la caja 73 del
notor 80 es de configuracidn rectangular en gensx»sl, e
incluye dos pasajes horizontales y paralelos 82 y 84 que
la atraviesan y que estdn normglmente cerrados por sus
extremos opuestos mediante unas secciones o partes extre
mag 86 y 88 acopladas a las extremidades opuestas de la
caja 78+ La parte central de la caja 78 estd provista de
un tgladro 90 que la atraviesa dando paso al drbol 76,
que lleva un pifién 92 dentro de lg caja y situado de mo-
do que funciona engrgnado con las partes en cremgllerag
94 de los émbolos 96 y 98 denbtro de los pasajes 82 y 84
de la caja 78. Las extremidades opuestas 96a y 96b, asi
como las extremidades 98a y 98b de los émbolos 96 y 98,
son de configuracibn cilindrica en genergl, de didmetro
algo menor que los respectivos pasajes 82 y 84, yendo
unos anillos téricos de juntz 100 dispuestos en torno a
cada una de las extremidades 96a, 96b, 98 a y 98b de los
émbolos 96 ¥ 98 en contacto cooperativo a deslizgmiento
302037
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vy estanco g los liquidos con respecto a las paredes de
los pasajes 82 y 84. La parte central de los émbolos 96
v 98 tienen unas escotaduras que abarcan parte de la
longitud de las mismas, para dejar paso al piiién 92 con
sus proplas partes en cremallera, extendiéndose asi esen
ciglmente en toda la longitud de las escotaduras de los
émbolos 96 y 98, como mis arriba se ha dicho.

La parte extrema 88 del motor 80 tiene un par
de taladros 102 y 104 en comunicacidén con los pasajes
82 y 84 respectivamente, en tanto que unos pasgies ros-
cados 106 y 108, de forma general troncocédnica, van ali-
neados y en comunicacidén con los taladros 102 y 104 res—
pectivamente. Las tuberias hidrdulicas para suministrar
fluido a presidén a la caja 78 se explicardn con meyor
detalle mds adelante. Laparte extrema 86 de la caja 78
e8td también provista de taladros 110 y 112 en comunica-
cibén con los pasajes 82 y 84 respectivamente, mientras
un pasaje cruzado 114 que se extiende longltudinalmente
comunica entre si el taladro 102 y el 112, y otro pasa-—
je transverso 116 acopla el taladro 104 con el 110.

Hay otro soporte 118 de forma general en U, fi
Jado a la cabeza 22 inmediatamente debajo del soporte 56,
¥y que tiens dos porciones en forma de placas salientes
hacig fuera 119 y 121, horizontales y separédas a3 disg-
tancia verticalmente, provistas de unas aberturas alineg
das 120 donde se recibe un manguito 122 que, a su vez,
lleva un cojinete 124. E1l cojinete 124 interior al mgh-
guito 122 y que se extiende hacia grriba desde el mismo,
sirve para sostener g rotacibén un 4rbol alargado 126 que
sobresale hacia arribg a partir de la extremidad superior

302037
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del cojinete 124. Los drboles 66 y 126 estdn en alinea-
cibén vertical, y una junta universal designada en gene-—
ral con el mimero 128 sirve para conectar entre si funcio
nalmente los extremos opuestos de los drboles.

La seccidn inferior 130 de la junta 128, mon—
tada de manera enchufgble sobre el extremo superior del
drbol 126, llevs dos ranuras alargadas y opuestas 132
para recibir a deslizamiento los extremos opuesbtos de un
pasador cruzado 134 que se extiende a través del 4rbol
126+ La parte supsrior 136 de la junta 128 egtd directa-
mente acoplada al 4rbol 66, pars glrar con éste.

En los 4rboles 66 y 126 van respectivanents
montados encima de las correspondientes porciones en for
ma de élaca 60 y 119, unos Sérganos combinados de piiidn
¥ trinquete, designados en general con los nimeros 138 y
140 respectivamente. B1 brgano 138 lleva un casquillo o
nmanguito de apoyo 142 que rodea el drbol 66 con uha aran
dela 144 en torno al 4rbol 66 y encima de la placa 60
que sirve para mantener una determinads separacidn entre
el dérgano 138 y el soporte 56. ELl Srgano 138 tiene una
parte dentada 146 que se extiende circunferenciglmente,
asl como un segmento superior en trinquete 148, provis-
to de una superficie espiral en general 150 que mira hg
cla fuera y cuyas extremidades estdn conectadas entre
sl por medio de una muesca arqueada 150a dispuesta de
modo que sus extremos exberiores quedan en ung lineg img
ginaria que pasa por el eje de rotacidn del Srgano 138.

En el drbol 66 va colocada una a modo de copa,
designada en general con el mimero 152, superpuesta con
relacidn complementaria al 6rg§§0 1%% y q%? incluye una

- 12 =
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parte saliente o protuberancia gentral 154 enchufada so
bre el 4rbol 66 y fijada s éste por medio de un pasador
cruzado 156. Lg pared lateral cilindrica 158 de la copa
152 lleva una muesca 160 que dejg espacio a un linguete
o escape alargado 162, giratorio en torno a un pasador
164 montado en la pared lateral 158, con la extremidad
interna 166 del escape 162 dispuesta para quedar aplica—
da a desligzamiento sobre lg superficie espiral 150 del
drgano 138. Un muelle 168 situado en el extremo de fue-
ra del escape 162, opuesto a la extremidad 166 de éstey
estd aplicado a la parte contigua de la pared lateral 158
v asl obliga a la extremidad 166 del escape 162 a coope
rar en conbtacto de friceidn con la superficie 1%50.

Bl 4rgano 140 es seme jante al 138, yaz que tie-
ne también uha parte dentada periférica 170, asl como un
segmento de trinquete 172; pero, como mejor se iadica en
lg figura 11, la superficie espiral 174 del mismo, aun
cuando tiene idénticas configuracidén que la superficie
150, es de mano contraria (imagen especular) de dsta.
Asimismo como se indica en la figura 11, la copa 176 su
perpuesta al brgano 140, y de construccidn idéntica a
la de la copa 152, estd normaelmente colocada de modo que
el linguete o escape 178 aplicado a ella estd g 180 @
fuera de fase, respecto al escape 162. También puede hg
cergse hotar que la copa 176 estd fijada al drbol 126 me
diante un pasador 180.

Las porciones en forma de placa 60 y 62 del so
porte 56 egtdn tambidn provistas de dos aberturas 182,
junto a sus esquinas exteriores, de modo que las abertu
ras 182, a cierta distanciz vertical, se hallan vertical

N o A Y Z?
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mente alineadas para recibir unos pasadores verticales
respectivos 184 fijados s ellas y que sobresalen hacia
arriba por encimg de la cara superior de la placa 60.

Los extremos superiores dé los pasadores 184
llevan, montados a rotacibn, unos pifiones auxiliares 186
de transmisidn por cadena, dispuestos en un plano hori-
zontal que pasa por la parte dentada 146 del Srgano 138.
En cada uno de los pasadores 184 van montados sendos bra
208, designados en genergl con el mimero 188 y que se
extienden hacia fuera g partir de los mismos, como se
indica en las figuras 2 y 4, incluyendo cada brazo 188
una parte o manguito 190 que rodes los correspondlentes
pasadores 184 y puede girar respecto g ellos entre las
placas.opuestas 60 y 62. Unos Srganos de gpoyo noligong
les colocados transversalmente, que forman parte de ca-
da uno de los brazos 188 y sobresalen hacia fuera a par
tir de los respectivos manguitos 190, llevan en sus ex-
trenidades Ge fuera unas aberturas que reciben un easqui
1lo tubular 194 dispuesto verticalmente y adaptado para
recibir g rotacidn el 4drbol (no representado en los di-
bujos) de un correspondiente pifién 196 de transmisidn
por cadena, el cual se halla situado en un plano que pa-
sa por los pifiones guxiliares 186.

Como se ilustra en la figura 2, hay una cade-
ha £in fin llevada en torno a los pifiones 196 de los bra
zos opuestos 188, y en torno al segmento dentado 146 del
Srgano 138 entre los pifiones auxiliarses 186. Por consi-
gulente, como pusde verse, gl girar el brgano 138 en sen
tido dextrdégiro (el de las agujas de un reloj), visto en
la figura 2, los pifiones exteriores 196 giran movidos en

neaTy
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sentido contrario (levégiro).

Tios medios para acoplar operativamente los pi
fiones 196 a las tuercas 48 y 50 incluyen un par de apa-
ratos o dispositivos de acoplamiento (acopladores) idén
ticos, designados en general con el nimero 200, y montg
dos, de manera que pueden desmontarse, en unos pernos
verticales 202 roscados en los casquillos 194 de los brag
zos 188 y que sobresalen hacia arriba por encima de lag
superficie superior de los respectivos pifiones 196. Como
se indica en lg figura 4, los pernos 202 tienen uhas cg
bezas poligonales normalmente situadas por encima de la
superficie mds préxima de los piflones 196, pudiendo gi-
rar estos Ultimos respecto a los correspondientes pernos
202,

Los azcopladorses 200 montados, de manery que
pueden desmontarse, en los extremos exteriores de cada
uno de los brazos 188, incluyen pada uno uha placa alar
gada 201 que lleva montado a rotacidn un medio de cone-
%idn designado en general con el nimero 204 y que inclu
ye una parte inferior cilindrica 206 dotada de una por—
cibn dentada 208 que se extiende circunferenciglmente
por aquella, debajo de la cara exterior de la placa 201
respectiva. Hay una parte de alojamiento 210 enteriza
con la poreidn inferior de cada una de 1as‘partes cilin
dricas 206, que lleva un entrante poligonal situado trans
vergalmente y adaptado parag enchufarlo en la cgbeza de un
perno respectivo 202, en relacidén complementaria con és
te. Lig parte de montura 212 de cada medioc o elemento de
conexidén 204 permite a la parte cilindrica 206, a la por

cibn dentada 208 y a la parte de alojamiento 210 de aquél
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girar respecto a las correspondientes placas 201. Se
proferird que la montura 212 esté construida de manera
gue el elemento de conexidn 204 pueda ser ajustado en
el sentido longitudinal de la placa 201 respectiva, por
razones que se hardn evidentes en lo que sigue.

En una protuberancia 214 asegurada a la cars
inferior de cada una de las placas 201 en las extremidg
des de éstas mds alejadasde los elementos de conexidn
204, van montados a rotacidn unos pifiones 216 de trans—
nisidén por cadena, alineados horizontalmente con las por
clones dentadas 208 de los elementos de conexidn préxi-
mos, ¥y que llevan unos 6rganos de glojamiento 242 rela-
tivamente grandes, cada uno de los cuales tiene un en-
trante'poligonal 220 gdaptado pars ser colocado sobre
las correspondientes tuercas 48 y 50. Unas cadenss sin
fin 202 llevadas en torno a los pifiones 216 y = 1as por
ciones dentadas 208 de cada uno de los acopladores 200,
slrven para efectuar la rotacibén de los érganos de alo-
jamiento_216 en respuesta a la rotacidbn de las partes
de alojamiento 210. Es de notar que los pifiones 216 de
transmisidn por cadensa, asi como las protuberanciss 214,
son de configuracién tubular y dejan pasar a los respec
tives tornillos 38 y 40, como se desprende de la figura
2y

Las placas 119 y 121 del soporte 118 tienen,
junto a extremos opuestos de las mismas, unas aberturas
verticalmente alineadas para recibir unos pasadores alar
gados 224, situados g lados opuestos del 4rbol 126 y adap-
tados para sostener a rotacidn unos brazos, designzdos en

general con el mimero 226 y que sobresalen hgcia fuers
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en sentidos opuestos a partir de los mismos, como se in
dica en las figuras 3 y 4. Cgada uno de los brgzos 226
incluye un manguito 228 que rodea los pasadorss 224 reg
pectivos y lleva unos dérganos de apoyo 230, transversal
mente poligonales y que sobresalen en sentido lateral,
por debajo de los brazos 188 de la cabeza 24.

En los extremos exteriores de los érganos de
apoyo 230 van montados unos casquillos tubulares 232, se
me jantes a los casquillos 194 y que llevan montados g ro
tgcibén unos pifiones 234 respectivos, de transmisidén por
cadens, horizontalmente alineados con la parte densada
170 del érgano 140. Los pernos 236 van roscados en los
casquillos 232 de magnera idéntica a como estdn dispues-—
tos los pernos 202 en los casquillos 194, y, por counsi-
guiente, las cabezas de los pernos 236 sobresalen también
hacia arriba desde los pifiones 234, a fin de montar en
ellos unos acopladores 238 idénticos a los acopladores
200 y que, por consiguiente, no se describirdn con deta-
lle. Ahora bien, se sobrentiende que los acopladores 238
de las placas 240, que llevan montados unos elementos de
conexidn 242 idénticos a los 204, se enchufan de mgnera
desmontable sobre los pernos 236, lo mismo que los 6rga-
nos de alojamiento 244 colocados sobre las tuercas 52 y
54 que van en los tornillos 38 y 40. Como se comprendersd,
los medios de transmisidn por cadena y pifiones mueven
también los érganos de alojamiento 244 durante la rota-
cidén de los elementos de conexién 242. Para efectuar la
rotacidén de los pifiones 234 en el mismo sentido que los
pifiones 196, a pesar de que el Srgano 140 gire en senti-

do contrario al de rotacidn del Srgano 138, se lleva una
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cadena oin fin 246 en torno a los piflones 234, y de éﬁﬁi |
a log lados opuestos de la porcién dentada 170 del br-
gano 140.

En lados opuestos del Srgano 140 se disponen

dos rodillos auxiliares o pasivos 248, entre los cuales

‘se debe hacer pasar la cadena 246 para mantenerla tensa.

Como se ilustra en la figura 3, los rodillos 248 giran
en torno a unos pasadores verticales 252 montadvs en la
cara superior de la porcién en forma de placa 11% cel
soporte 118.

Bl pifién 74 montado en el drbol 76 lleva en
su cara inferior un segmento cilindrico 254 que ileva
un érgano de leva semicilindrico 256 dispussto de mane
ra que coopera en contacto con el rodillo 258 del brazo
260 de un conmutador 262 montado dentro del sopoite 56
(figuras 4 y 5).

Ta cara de la cabeza 24 donde va montado el
soporte 56 lleva también una caja o envolvente 264 que
sirve para alojar un par de lémparas indicadoras 266 y
268, acopladas a la unidad de control del presente apa-
rato elevador por medio de unos cables o conductores que
ge extienden a través de un conducto 270 acoplado a la
caja 264.

El sistema eléctrico e hidrdulico del presen
te aparato se ilustra de modo esquendtico en la figura
10, en la cual se incluyen dos de las cajas de alojamien
o 264, designadas como 264a y 264b, correspondientes a
dos dispositivos de gato 20. Ahora bien, se sobrentiende
que por cada dispositivo de gato 20 utilizado en uha de

terminada operacién de elevar, se habilita una caja 264
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con las lémparas indicadoras asociadas. Asimismo, g fin
de simplificgr la ilustragcidn esquendtica, solaménte ge
representan dos cilindros, 28a y 28b, con los émbolos
30a y 30b asociados, asi como los motores hidriulicos
80a y 80b asociados a aquellos. El pupitre de mando del
presente aparato estd designado en general con el mémero
272, e incluye una bomba hidrdulica 274 acoplada funcio-
halmente a un depésito de fluido 276 medisnte una tube—
ria de fluido 278, asi como una v4lvuls prinecipal rever-
sible 280 acoplada a la salida de 1z bomba 274 por medioc
de una tuberla 282, y tambidn a la entrada del depbaito
276 nmediante una tuberia 284.

Hay una vdlvula piloto 281, de igual construc-
cidn que la vdlvula 280, gcoplada hidraulicamente en pa~
ralelo con esta Ultima mediante un par de tuberias 283 Yy
285 que comunican con las tuberiss 282 vy 284 rasgectiva-
mente. La salida de la v4lvula 281 estd dirigida a los
lados opuestos de la vélvula 280 por medio de tuberias
287 y 289, de modo que el véstago 286 de la v4lvula 280
puede ser desplazado por la presidén del fluido hidriuli-
co proveniente de la v4lvula 281, al ser desplazada es-
ta ultima. En la tuberia 289 va dispuesta una vdlvula re
tardadora 291 accionable a mano, para regular a voluntzad
el caudal de paso de fluido entre las vélvuias 280 y 281.
El vdstago 293 de la vdlvula 281 est4 acoplado funcional

mente con las armaduras de dos solenoides opuestos 288

¥ 290, de manera que estos solenoides producen un movi-

miento de vaivén en el vdstago 293.
A los fines de la presente descripeién, una tu
berla 292 conectads a una de las lumbrerss ds la véilvulg
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280 estd acoplada a los cilindros 28a y 28b por medio

de tuberias de alimentacién 295 y 297 respectivamente,
en tanto que los motores 80a y 80b estdn consctados a

la tuberia 292 por medio de tuberfas de alimentacién

296 y 299, regpectivamente. 4 la otra lumbrers de la vél
vula 280 va acoplada ﬁna segunda tuberia hidrdulica prin
cipal 294, conectada a su vez al otfo lado de los cilin
dros 28a y 28b por medio de tuberias de alimentacidn
respectivas 301 y 303, y al otro lado de los moivres

80a y 80b mediante tuberias de alimentacidén 298 y 305.

En la represenfacién esquemdtica eléchrica de
la figura 10, las lémparas indicadoras 266a y 20%a, co-
rrespondlentes gl gato 20a, vlienen ilustrasdas en unidbn
de las ldmparas 266b y 268b del gato 20b. E1l conmubador
262z gsociado al gato 20a es del tipo bipolar de dos po
siciones y, por ello, incluye una pieza polar 300 des-
plazable g partir de una posicidn central, hasta la de
clerre de los contachos 302 y 304 o hasta la de cierre
de los contactos 306 y 308, alterngtivamente. E1l conmu-—
tador 262b tiene también uha pieza polar 300b movible
desde una posicidn central a la de cierre de los contag
tos 310 y 312 o bien, alberngtivamente, a la de cierre
de los contactos 314 y 316.

Los contactos 302, 304, 310 y 312, asi como
los filamentos de las lémparas 266a y 266b, estdn inter
calados en serie en ung linea de conduccidn de energla
318 que se extiende desde el termingl de conexidn de
ensrgla 320 hasta la bobina del solenoide 290, sn tanto
que el conductor 322 va directazmente desde 1la bobing del

solenoide 290 al terminal de conexién de energla 324.
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tos de las ldmparas 2683 y 268b, van también en serie in

tercalados en un conductor 326 que uhe el conductor 318
a la bobina del solenoide 288. Un conductor 328 acopla
la bobina del solenoids 288 al conduchor 322,

Funcionamiento

En la puesta en préctica del método de construe
cién de edificios aqui previsto, el dispositivo de gato
20 estd normalmente asegurado a la parte superior de unas
columnas estructurales 25 previgmente erigidas, por me-
dio de tornillos 38 y 40 pasados por las ranuras 24 ¥y 36
de las cabezas 22 y 24. Las arandelas 46 colocadss alre
dedor de los ftornillos 38 y 40 trabajan en contactc con
las superficies 44 de los entrantes 42 Junto a las ranu-
ras 34 y 36, como claramente se desprende de la figura 2.
Se sobrentiende que, aun cusndo sélo se representcn las
dos grandelas superiores 42, hay prevista ung arandelsg
por cada ranura de la cabeza 22. Encima de cada columng
de edificaecién se dispone un gato 20, y el mimero de co-
lumnas variard segin las dimensiones de cada edificio. Se
prevé que para cada operacién de elevar se necesitardn
normglmente de quince a treinta gatos 20.

Con referencia al esquema electro-hidrdulico
de la figura 10, cada dispositivo de gato EOé ¥y 20b tie-~
ne dos Jjuegos de contactos eldctricos de conmutador, y
cada juego estd eléctricamente acoplado en serie con otras
unidades o dispositivos de gato del sistema, de manerg
que cada unidad formag parte integrante de dos circuitos
eléctricos diferentes consctados en serie. Asimismo, for-

mando parte necesaria de estos circuitos, estdn las bobi-
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nas de los solenoides 288 y 290, situadas en el pupitre
central de control 272. Ambos circuitos, a su vez, es-
tén consctados en paralelo a un mansntial de suministro
de energifa eldctrica (por ejemplo, a los terminales 320
¥y 324), de modo que cada circuito puede conducir energisg
eléctrica con independencia del otro circuito.

En neto contraste con el scoplamiento esn se-
rie de los contactos de commutacidén de los dispositivos
de gato 20, los elementos hidrdulicos de las distinuas
unidades del sistema ostdn conectados en paralelo. de mo
do gue el fluido se dirige al mismo lado de los elemen-—
toe de todas las unidasdes o dispositivos simultdnsamen—~
te. Ahora bien, para mayor sencillez, se han representa
do en 1la figura 10 los elementos hidrdulicos de sélc dos
gatos 20.

Los motores 80 y los cilindros 28 de cada ga-
to 20 estdn, pues, acoplados en paralslo s las tuberiss
292 y 294 de suministro de fluido, para relgcionar el-
impulso de cada motor 80 con el sentido del recorrido
0 carrera del émbolo 30. Tanto los medios de fuerza mo-
triz 26 como los motores 80 son de doble efecto, de mo-
c¢o que la carrera y el impulso son positivos, yendo el
impulso en un sentido cuando el fluido es forzado a en-
trar en sus elementos componentes s travéds de la tuberis
292, y en el sentido contrario cuando el fluido se hace
pasar por la tuberia 294.

La bomba 274 estd acoplada funcionalmente a un
notor (no representado en los dibujos), y mantiene a una
determingda presién el fluido que viene suministrado deg
de el depbsito 276. La excitacidn de las bobl 1 de los
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solenoides 288 y 290, por medio de los circuitos eldc-
tricos que comprenden los elementos eléctricos componen
tes de cada unidad o dispositivo de gato 20, se explicg
rdn con mayor detalle mds adelante.

En la carrera elevadorg inicial del sistema,
el fluido a presidn se dirige a uno de los lados del ci-
lindro 28, por la tuberia 292. Esto obliga al émbolo 30
a subir, y a su vez eleva la cabeza 24. Las tuercas 48
y 50, roscadas en los tornillos 38 y 40, hacen qus és-
t08 sean elevados por la cabegza 24. Tambidn se eleva lg
carga, Tfijada a los tornillos. La cabeza 22 permanece
estacionaria, y las tuercas 52 y 54, metidas en los tor:
nillos 38 y 40 por encima de la cabeza 22, suben apar-—
tdndose de esta Ultima en una magnitud igual a la carre
rg del cilindro 30.

La carrera del cilindro 28 es relgtivamente
corta, y estd calculada de modo que sea menor que lg ng
x¥ima deformacidn o desviacidén tolerable en la losa que
estd siendo elevada. En otros 4érminos, la cerrera del
cilindro es tal que si aglgunos de los gatos levanbaran
la losa en toda la magnitud del recorrido mientras otros,
por algunha razén, dejaran totalmente de desplazar la car
ga, el momento de flexién comunicado s la loesa, debido
a estg desigualdad de desplazamientos en un solo reco-
rrido, estaria dentro de la tolerancia en flexidn de lg
losa. Naturalmente, la longitud de esta carrera podria
modificarse de una losa a otra, pero, segin se ha visto
en la prdctica, una longitud de carrera de alrededor de

centimetro y medio es apropiada para la mayorfia de las

operaciones de elevacidn. 3@ £ @ 7 7
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Con referencia shora a las figuras 6 y 10, sl
ser dirigido el fluido hidrdulico por medio de la tube-
ria 292 g uno de los lados del cilindro 28 para elevar
el émbolo 30, el fluido es dirigido simultdneamente al
rasaje 108 del motor 80. El fluido que entra por el pa-
saje 108 atraviesa el taladro 104 y llega al pasaje 84,
donde actia contra el exbtremo 98z, obligando sl émbolo
98 hacia la parte extrema 86. Por consiguiente, el flul
do que entrg por el pasaje 108 puede también circular
por el pasaje 116, donde actia contra el extremc 96b,
obligando gl cilindro 96 hagcia la parte extrems 88. El
resuliante desplazamiento de los cilindros 96 y 98 en
sentidos opuestos hace que el pifién 92 que hay en el 4-
nima o taladro 90 del motor 80 sea engranado por las par
tes en cremgllera de los cilindros 96 y 98, y gire mo-
vido en sentido levégiro, visto en las figuras © y'6.

E1 méximo dngulo de rotacién posible para el pifdn 92
es de 360¢9.

Evidentemente, el drbol 76, rigidamente acoplg
do al pifidn 92, se ve movido también en sentido levégiro.
El 4rbol 76 hace girar gl pifién T4, obligendo sl pifién
72 a moverse en sentido destrdgiro, visto on la figurs
5. E1 4rbol 66, rigidsmente acoplado al pifién 72, es
igualmente movicdo en sentido dextrégiro. Las dimensio-
nes respectivas de los pifiones 72 y T4 estdn calculadas
preferiblemente para hacer girar sl pifién 72 en 2 /4
revoluciones por cads revolucién del pifién 74. Como el
pifibn 92 sélo puede ser movido en una revolucién comple-
ta antes de que los cilindros 96 y 98 lleguen a sus po=-
siclones extremas, el 4rbol 66 sdlo puede hacerse girar

50803
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un méximo de 2,75 veces, cads vez que se dirige fluido
a un lado del motor 80.

La rotacidén del 4rbol 66 en sentido dextrdgi-
ro hace que giren en ssté mismo sentido las copas 152 ¥
176 solidarias con el &rbol 66 y portadoras de los lin-
guetes o escapes 162 y 178, respectivamente. Como clara-
mente se desprende de la figura 11, que ilustra la posi-
cibén inicial de los escapes respecto a los segmentos, el
escape 178 no estd inicialmente en la posicidén de con-
tacto cooperativo de enganche con lg muesca 19503 del seg-
mento 172, e igualmente la rotacién dextrdégira del esca
pe 162 tampoco hard que el escape 162 se aplique =2 la
muesca 150a del segmento 148, debido a la configuracién
circunferencial de este Ultimo. Como se ve en la figura
12, no obstante, y después de efectuada dicha rotzcidén
dextrdgira en una magnitud determinada, el escape 178
entra en conbtacto cooperativo de enganche con lg muescs
1%0a del segmento 172 y lleva = este Ultimo en disho sen
tido dextrégiro.

Estd claro, pues, que dicha rotacidén dextrégi
rg del segmento 172 y de la parte dentada 170 enteriza
con el mismo mueve g la cadena 246 en sentido tambidn
dextrbgiro, visto en la figura 5, ¥ a su vez pone en ac-
¢idn los acopladores 238 que hacen girar a ‘las tuercas
52 vy 54 en el mismo sentido, roscédndolas o atornillén-
dolas hacia las arandelas 46 superpuestas en la cabeza
22, Como la rotacién del escape 162 en sentido dextrdgi
ro no puede mover el segmento 148, sino que aquél resbg
la a lo largo del canto o superficie 150 de éste, a la

cadena 198 no se le transmite fuerza motriz alguna vy,
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por consiguiente, no se mueven los acopladores 200. A
este punto hay que selfiglar que el fluido es dirigido gl
motor 80 al mismo tiempo que al cilindro 28, de modo que
las ‘tuercas 52 y 54 bajan por sus respectivos tornillos
al ir elevédndose la carga. Asi, en el caso de una rotu-
ra en la conduccidén hidrdulica o similar, la carga no

se "abandonaria", deblido a la separacidn existente en-
tre las ftuercas y la cabeza de sustentacidén 22. Al final
de la carrera de elevacidn, el conjunto 20 queda dispues
to para retirar lg cgbeza 24 g fin de obtener ung hueva
base o nivel de partida para elevar la carga en c¢lro in
creménto. Las posiciones relgtivas de los eseapss 7 seg-
mentos en este momento son las indicadas en la Tigura
13.

Merced a unos medios de conmutacién ap;ppiados
que se detallardn mds adelante, el vistago 286 de la v4l
vula 280 es desplazado en este instante, invirtidndose
el sentido de circulacién de fluido por la tuberia de
conduccidén hidrdulica. La penetracién forzada de Liuido
en el lado opuesto del cilindro 28 por la tuberias 294
obliga al émbolo 30 a retraerse. Simultdneamente, el
fluido procedente de la tuberia 298 es dirigido al pasa
je 106 del motor 128, e impulsa a los cilindros 96 y 98
en el sentido de acclonamiento opuesto al producido cuan
do el fluido entra por el pasaje 108. Esto hace que el
4drbol 76 gire a derechas, visto en lgs figuras 5y 6, lo
que da lugar a la rotacidn levégira del 4rbol 66, visto
en las figuras 5 y 8. Como se desprende del examen de la
figura 14, el escape o linguete 178, al girar asi a iz-

quierdas, no puede enganchar la muesca 150a del segmen-
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t0 172 para mover este dltimo, debido a la configura-
cibén de la periferiag del segmento. En lugar de eso, el
escape se desliza por el canto 150 del segmento. El es-
cape 162 no se halla inicialmente en contacto cooperati
vo de enganche y accionamiento con el segmento 148, pe-
ro al cabo de cierta rotacidn perdida, el escape 162 en
gancha la muesca 150a del segmento 148 y se lleva g és-
te girando g izquierdas como se indica en lg figura 15.
Debido a la disposicidn de la cadena 198 respecto a la
parte dentada 146 del elemento de trinquete 138, como se
indica en lg figura 2, la cadena 198 es movida o accio-
nads en sentido dextrdégiro, a pesar del hecho de que el
segmento 148 gira a izquierdas, visto en lg figura 2.
La cadena 198 hace funcionar los acopladores 200, ¥ros-
cando o atornillando asi las tuercas 48 y 50 y haciéndo

las bajar hacia la cabeza 24 gl ir retirdndose &sle de

_ las tuercas 48 y 50 por efecto de la accidn del fluido

sobre el émbolo 30. Las cabezas 22 y 24, y las tuercas
48, 50, 52 y 54, quedan entonces en posicibn para 2fec-
tuar otra carrera de elevacidn, como se indica en la fi
gurg 16.

Con la cabeza 24 de nuevo en su posicién de
retrafda, se ha completado un ciclo, en el que el émbo-
1o 30 ha elevado los tornillos 38 y 40 en ia magnitud
de su carrera, las tuercas 52 y 54 han sido roscadas por
los tornillos 38 y 40 gbajo hasta tomar contacto con la
cabeza 22 para conbtener o sujetar la carga, la cabeza 24
ha gido retirada a una nueva base de partida de carre-
ra, y las tuercas 48 y 50 han sido roscadas y bajadas

por los tornillos 38 y 40 hasta quedar superpuestas ¥y
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aplicadas a la cabeza 24, en preparacién para la carre
ra immedigta sucesiva. Hay que sefiglar que las copas 152
¥ 176 pueden ponerse en accidn acopladas entre si en to-
do momento bor medio de los ejes 66, la junta universal
138 y el 4rbol 126, y que los escapes o linguetes 162 y
178 giran en unidn del 4rbol 66 y del 4rbol 126 respecti
vamsnte.

Con referencia a la figura 10, los circuitos
eléctricos estdn dispuestos de manera que, cuando hay
una pluralidad de gatos 20 interconectados en serie, las
luces indicadoras 266 de todos los gatos y del solenoi-
de 290 del pupitre de mando 272 estdn eléctricamenrte aco
pladas en serie, en un solo circuito eléctrico. Asimis-
mo, las lémparas 268 estdn todas acopladas en serie con
el solenoide 288 en un segundo circuito. Por consiguien-
te, si se aplica tensidn eléctrica a uno u otro circuito,
se suministrard energiaz a las respectivas ldmparas 266 o
268 y se encenderdn. La sumg de resistencigs de las res-
pectivas ldmparas es tal que, afiadida g la de la »ecbina
de solenoide 288 6 290 en cada circuito serie, no pasard
por el circuito respectivo una corriente eléetrica sufi-
ciente para activar la bobina, ain cuando sea una sola
la lémpara conectada en serie con la bobina en el circui-
t0. Ahora bien, cuando lazs armsduras o piezas polares 300
de los respectivos conmutadores de todos los dispositivos
20 (s8lo se ilustran los conmutadores 262a y 262b) se
desplacen o cambien a la posicidn de shunt, cerrando los
contactos a uno y otro lado de las ldmparass, las piezas

polares 300 derivan la corriente eléctrica haciéndola pa

sar por un camino de menor resistencia, y las ldmparas
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son efectivamente puestas fuera de accién o de circﬁi-
to por el shunt. Este efecto de shunt de las plezas po-
lares 300 mgntiene apagadas las lémparas. Iia reducidfsi
ma resistencia de estos conmubtadores permite en el cir-
cuito un paso de corriente suficiente para exeitar la bo
bina respectiva del circuito.

Como se observars, cuando las piezas polares
300a y 300b estdn en la posicién shunt en uno de los cir
cuitos, se hallan retiradass de la posicidn shunt en el
otro circuito. Por consiguiente, no puede haber paso de
corriente suficiente para accionar un solenoide més que
en uno solo de los circuitos, en un instante dade cual-
quiera, Cuando la pieza polar 300a estd en la posizidn
en que puentea los contactos 302 y 304, y la pisza polax
300b estd puenteando los contactos 310 y 312, las lémpa-
ras 266a y 266b estdn apagadas, y la bobina de solenoide
200 es la que estd excitada. Por consiguiente, cuando la
pieza polar 300a puentea los combactos 306 y 308, y la
pileza polar 300b puentea los contactos 314 y 316, son las
luces 268a y 268b las que estdn apagadas, y la bobing
288 estd excitada. Fdcilmente se apreciard que, sun cuan
do sblo se han representado los conmutadores 262 de dos
dispositivos de gato 20, lo que se ha dicho respecto a
los commutadores 262a y 262b sirve lgualmente para los
conmutadores 262 de todos los dispositivos de gato 20
del sistema. Cada pieza polar 300 de los conmutadores
262 tiene ung posicién intermedia en la que se halla fue
rg de contacto con uno y otro eirecuito, posicidn que se

ilustra en lg figura 10,
E1l conmutador 262 estd mecdnicasmente acoplado
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al 4rbol 76 por medio del brazo 260, el rodillo 258 y
el b6rgano de levs 256, de modo que a cada rotacidn del
grbol 76 se desplaza el brazo 260, que asi retira la pie
za polar 300 del conmubtador 262 separdndola de su posi-~
cién inicial de puenteo en uno de los circuitos eldectri
cos ¥y, i la rotacién del 4rbol 76 es suficiente, la
insgtala en su posicidn glternativa de puenteo, en el otro
circuito eldéetrico. Si por alguna razbn, tal como el fa-
l1lo de un émbolo 30 en su funcidén de hacer avanzar o elg
var la carga eh ung magnitud suficiente, el 4rbol 76 no
llega a efectusr ls amplitud angulasr de rotacidn nece-—
saria, la pieza polar 300 del conmubtador 262 no cambia-
réd a una posicidn de puenteo o shunt de los contactos,
sino que permanscerd en su posicién intermedia. Fsto per
mitird cierto paso de corriente por ese circuito. pero
este paso de corriente, debido a la resistencia ée la
ldmpara indicadora que no ha sido shuntada por la pieza
polar 300, no serd suficiente para excitar de modo ade-
cugdo la bobilna de solencide intercalada en ese circui-
to. Por lo tanto, no cambiard de posicidn el vdstago
286 de la vdlvula 280, ni se suministrard mis fluido hi
drdulico gl dispositivo de gato 20 para invertir el mo-
vimiento del motor 80 y el émbolo 30. Asi, los conmuta-
dores 262 comprenden elementos que dejan fuera de accién
el motor primario (fuentes de energls motriz) al dejar
de funciongr adecuadsmente el dispositivo de gato.

Como todas las unidades 20 del sistema estdn
eldctricamente acopladas en serie, todas quedardn fuera
de asccibén por falta de energla eléctrica suficiente, gl

fallar una de ellas en su funcidén de desplazar la cargs
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en la distancia que previamente se le habla fijado. Su
poniendo que cada ung de ellas ha elevado su carga en
el incremento necesario, la respectiva pieza polar 300
de cada unidad o dispositive 20 estard en la posiciodn
de puenteo o shunt, y sus ldmparas indicadoras 266 6 268
no estardn iluminadas. En cambio, si uno de los disposi
tivos deja de elevar la carga en la magnitud necesaria,
se iluminard su ldmpara indicadora. Asi, serd para el
operador cosa sencilla determinar cual de los dispositl
vos ha dejado de elevar la carga en el incremento nece-
sario, ya que sdélo tendrd que observar si hay encendids
alguna luz indicadora. Por consiguiente, de haber fallg
do més de un dispositivo en su funcién de elevar la car
ga en el incremento necesario, cada uno de tales dispo-
sitivos tendrd encendida su lémpara indicadora. Aun cuan
do las ldmparas del otro circuito no tienen las piezas
polares puenteando sus correspondientes contactos, la su
ma de las resistencias de esencialmente todas las ldmpa-—
ras, mids la de la bobina del solenoide de dicho circui-
t0, basta para impedir por este segundo circuito un pa-
so de corriente que permita a las luces 1lndlcadoras en
cenderse. E1 operador puede entonces saber no sbélo cua-
les son los dispositivos que han dejado de funcionar co
rrectamente, sino también si este fallo se.ha producido
en la carrera de elevacién o en la de retorno. Esgto, na
turalmente, viene indicado segin la luz 266 6 268 que
se enciende.

En el pasado, se ha venido tropezando con mu-
chas dificultades en relacidn con los gatos utilizados

para la construccién, debido @ yarios factoreg_que afec
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taban a la magnitud del desplazamiento de carga de ca-
da gato. Si se fijaba una determinada magnitud para la
absorcibén de las respectivas tuercas, tods variacidn
en la distancia de recorrido de la carga haria que las
tuercas se atgscaran sobre lss cabezas, deteniendo el
funcionsmiento efectivo del gato.

El singulsr disefio del dispositivo de gato 20,
que incluye la disposicién de tringuete y escape, per—
mite tener en cuenta una tolerancis prefijada, lo gue
impide estos atascos y detenciones. Las variaciones en
el incremento de elevgcidén que calgan dentro de esta o
lerancia no ippedirén que el dispositivo funciocme. AL
mismo tiempo, si uno cualquiera de los gatos del siste-
mse, dejéra de desplazar la carga, o lo hiciera en uns
magnitud no comprendida en los limites tolerablss, se
deja fuera de gccidn el sistema entero hasta haber eli-
minado tal diferencia de desviacién o desplazamiento.
Egto es necesario, naturalmente, para impedir dafics en
la carga, que con frecusncia consiste en losas de normi
gbn de muy grandes dimensiones e incapaces de resistir
los esfuerzos de fatiga producidos por desigualdades en
la elevacidn.

La disposicidn de los dos escapes o linguetes
de accionamiento 162 y 178 con los segmentos conducidos
148 y 172 es tal que un determinado desplazamiento angu-
lar de los escapes se transmifte en forma de correspon-
diente desplazamiento linegl de las tuercas 48, 52 y 50,
54 a lo largo de los respectivos tornillos 38 y 40. Pre

viendo un determinado movimiento angular perdido entre
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lineal especifica en el movimiento:.-de absorcidén de las
respectivas tuercas.

Segin se hg visto, es conveniente dar g las
roscas de los tornillos 38 y 40 un paso tal que una re
volucidn de ung de las tuercas colocadas en ellosg es
equivalente a 6,4 mm de desplazamiento lineal a lo lar-
go del tornillo. Para la mayoria de las operaciones de
elevacibn se ha visto que es adecuada una carrers de 16
mnm para el émbolo 30, y ello se ubilizard como base pa-
rg esta explicacidn. Asimismo, es conveniente, segin se
ha visto, tener las tuercas 48 y 50 separadas a 3,2 mm
por encimg de la cabeza 24 antes de la carrera de ele-
vacidén del émbolo 30. Esta separacidn permite owcbmpen—
sa la deformacibén de las proplas vigas o estructuras de
apoyo en carga, las varigciones inadvertidas en los ta-
mafios de rosca de los tornillos 38 y 40, las diferencias
en peso elevado por cada dispositivo, debidas a lg po-
sicién de éste respecto a la carga, y otras variaciones
anteriormente mencionadas. Con esta separacién de'3,2
m entre las tuercas superiores y la cabeza, la carga
se eleva solgmente 12,8 mm para un recorrido completo
de 16 mm del émbolo 30.

Para empezar a trabajar con el dispositivo 20,
se roscan las tuercas 48 y 50 hasta llevarlas a una po
sicién en la que quedan sobre la cabeza 24, con una sg
paracidn respecto a ésta cuya exactitud no es critica,
ya que la mdquing tomard aubtomdticamente una separacidn
uniforme de 3,2 mm, y la manbtendrs durante todo el fun-
cionamiento. Ahors bien, como se comprenderd, esta sepa
racidn inicigl ha de estar aproximgdamente comprendidg

zgggﬁf
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egtre Oy 6,4 mm para el caso particular de los torni-
llos 38 y 40 del sejemplo descrito. Para la ilustracién,
supéngase que las tuercas 48 y 50 estdn inicialmente g
1,6 mm de separacidn de la cabeza 24. Si los escapes ©
linguetes 162 y 178 estdn dispuestos, respecto a los co
rrespondientes segmentos 148 y 172, en las posiciones in
dicadas en la figura 11, el escape 178 girard 1802 g de-
rechas, visto en las figuras 11 s 16, antes de enganchar
la muesca 150g del segmehto 172 en la carrera de elevg-
cidn. Como el 4rbol 66 gira un médximo de dos veces y tres
cuartos, o 9902, por cada carrera del motor 80, como an-
tes se ha dicho, el escaps 178 girard igualmente un mé-
ximo de 9902. Por ser rotacidén perdida 1802 de este giro,
el segmento'172 serd movido solamente en un total de 810%2.
Esto equivale a 14,4 mm de distancia lineal sobre los bor
nillos 38 y 40.

A este punto, ilustrado esquemiticaments en la
figura 13, se invierte el circuito hidroeldéctrico debido
al cambio de los conmutadores 262, y el motor 86 funcio
na en sentido inverso. El escape 162 tiene que girar
2702 antes de llegar a engahchar la muesca 150a del seg-
mento 148. Por consiguiente, en esta rotacién levégira,
el escape 178 dejard de mover el segmento 172, debido a
la configuracidén periférica de este dltimo. ALl eabo de
los 2702 de rotacidn, el escape 162 coge o engancha al
segmento 148, como se indica esquemdticamente en la fi-
gurga 14. Al mismo tiempo, el émbolo se retrae en el ci-
lindro 28, retirando asi la cabeza 24 de su contacto co
operativo con las tuercas 48 y 50 tal como se ha indieg

do. EL escape 162 se mueve en sentido levégiro recorrien
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do el dngulo total de 9902, pero el segmento 148 es mo
vido solamente en 9902 menos los Ultimos 2702, o seg en
un total de 7202 que equivale a 12,8 mm de distancia 1i
neal sobre los tornillos 38 y 40.

Las posiciones que los respectivos elementos
ocupan al final de esta carrera se ilustran esquemdtica
mente en la figura 15. Resulba, pues, que la rotacidén
del segmento inferior 172 ha llegado a 8102, o0 sea a
14,4 mm de recorrido lineal sobre el tornillo, en tanto
que la rotacidén efectiva del segmento 148 ha sido de
7202, o sea 12,8 mm. Esta diferencia de 1,6 mm signifi-
ca que las tuercas 48 y 50 no han bajado por los torni-
llos 38 y 40 tanto como las tuercas 52 y 54. Esto ha pro
venido, naturalmente, del movimiento perdido enire escg
pes y segmentos, quedando ghora establecida la separa-
cidn de 3,2 mm entre las tuercas superiores y l;a cgbeza
superior. .

Lg figura 16 representa las posiciones relati-
vas de los escapes 162 y 178 cuando el escape 178 vuel-
ve g egtar en posicidn de-enganchar 1la muesca 150a del
segnento 172, para mover este Ultimo. Como se observarsd,
las posiciones de los escapes respecto a sus correspon—
dientes segmentos difieren en lag figura 16, en relacidn
con la figurs 12, en que el segmento 172 y e-l escape 178
han girado 902 méds, antes de que comience el contacto
cooperativo de accionamiento o enganche. Asimismo, el
escape 162 estd 9092 mds préximo al contacto cooperativo
de enganche con el segmento 148. Por consiguiente, las
posiciones relativas de los segmentos y los escapes han
llegado automdtilcamente a quedar alineadas d?manera que

30803
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toda otra agbsorcidén de distancias en los tornillos 38

v 40 llevard las tuercas 48 y %0 a 3,2 mm de distancisa,
como méximo, de su contacto cooperativo con la cabeza
24. Bsto es producido por el hecho de que el segmento
172 serd efectivamente movido en 7202, o sea el equiva-
lente de 12,8 mm de desplazamiento lineal, en cada ciclo
de gbsorcidn, dejando el escape 162 en posicidn tal que
tiens 2709 de rotacidn perdidas antes de que este Wltimo
llegue & tomar contacto con la muesca 150a del segmento
148. Esta diferencia de rotacidn efectiva se mantiene du
rante todo el funcionsmiento del dispositivo de gato 20.
Supéngase ghora, a los fines de egta explica-
c¢idn, que las tuercas superiores estdn iniciaslmente a
644 mm.de distancia por encimg de la cabezz 24.. Como la
carrera del émbolo 30 es de 16 mm, y la cabeza 24 debe
elevarse 6,4 mm antes de tomar contacto con las tuercas
48 y 50, la carga solamente se elevard en un total de
9,6 mm en la carrera inicial de elevacidn. Asi,.a las
tuercas inferiores 52 y 54 sélo se les puede hacer bajar
en 9,6 mm, a1l cabo de los cuales "hacen fondo", esto es,
llegan a tope contra la cabeza 22, deteniendo asi el mo
tor 80. Esta distancia linegl de 9,6 mm es equivalente
a 5402, de manera que el trinquete 172 sélo puede girar
en esta magnitud angular antes de que se produzca la pa
rada. Ahoraz bien, el escape 178 tiens un recorrido 1li-
bre de 1802 gntes de enganchar iniciglmente a su trin-
quete 172 (figura 11), de manera que el motor 80 puede
funciongr como si hubiera hecho girar a las tuercas en
7202, antes de quedar parado. Asi, los escapes 178 ¥y

162 dgn dos revoluciones completas a partir.de su posi-
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cidn de grrangue cuando tiene lugar la inversidn del
sentido de circulacién del fluido hidrdulico; y cuando
empieza la carrera de agbsorcidn de distancia estdn en
las mismas posiciones relativas que tenfan iniciglmen-
te (representadas en la figura 11). Ficilmente puede ver
se que esto deja gl escape 162 en posicidn para accio-
hgr el trinquete‘148 gin movimiento perdido cuando co-
mienza la rotacidén dextrdgira en la carrera de absorcidn.
E1 motor 80 se ha detenido antes de completsr su carre-
ra, de manera que puede funclonar en el sentido inverso,
al producirse la carrera de absorcidn, en una magnitud
igual a la de accionamiento de la carrvera anterior. Como
egta magnitud es equivalente a 72092, y no existe movi-
miento perdido alguno entre la rotacidn del escape 162

¥ el accionamiento de las tuercas 48 y 50, debido g las
posiciones relativas entre el escape 162 y el trinyuete
148 al comienzo de esta carrera, las tuercas bajan a rog
ca por los tornillos en 7202, o seg 12,8 mm. La cabeza
24 se retira en toda la magnitud de la carrera o racorri
do, que es de 16 mm. Asi, pues, entre las fuercas supe-
riores y la cabeza superior se ha establecido una sepa-—
rgcién de 16 menos 12,8 mm, o sea un total de 3,2 mm.

De igual modo, se ‘tomard automdticamente una separacidn
de 3,2 mm siempre que la inicial se encuentrs comprendi
da entre cero y 6,4 mm. Ahora bien, en este estudio se
ha dado por supuesto que el sistema hidrdulico inverti-
ria su sentido de gcecidn si el motor BO'dejara de com-
pletar su carrera inicial., Esta inversidn tendria que
hacerse a mano en lg primera carrera de trabajo, debido
a que el commutador 262 no llegaria a complefar el cir-

100n%
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cuito de excitacidn del solencide del modo antes expli-
cado.

De no ser por esta tolergncia de 3,2 mm, las
pequelias variaciones, sin importancia, de desplazamien—
to de carga pasarian el dispositivo 20, porque las tuer
cas 48 y 50 tendrian que desplazarse linealmente en unha
magnitud precisamente igual a la de elevacidn de la car
&a. Toda variacién secundaria o poco importante produci
da en tal desplazamiento hariz que esto ¥ltimo no fue-
ra posible, y los elementos eléctricos detendrian el tra
bajo de elevacién hasta que pudiera establecerse Han pre
cisa igualdad o uniformidad de carrera. Bsta precisién
no es necesaria. Basta con que tales variaciones se mgn-—
tengan en este caso particular dentro de 3,2 nm, lo que
no llega a producir dafios en lg losa; siempre que las
variaciones exceden de esta magnitud, la elevacién se
detiene automdticamente.

Aun cuando los diversos gatbtos del sisbema se
pueden hacer funcionar gcoplados entre si de moaézque
t0d0os los gatos estén en el mismo recorrido al mismo
‘tiempo, no se intenta en modo alguno que todos los ga-—
tos los gatos se encuentran exactamente al mismo tiempo
en la misma fase de una carrera dada. Por supuesto, la
velocidad de elsvacién de los diversos gatos dependerd
de la magnitud del peso elevado por cada gato en parti-
cular. Los que estén, por ejemplo, cerca del borde des-
plazardn probablemenﬁe la carga con mis rapidez que los
situados cerca del nenmro de lag losa. Ia acumulacidn de
la presidn hldréullea hasta su valor mdximo no tisne lu
gar hasta casi gl fingl de un recorrido cualquiera en

30803/

- 38 -



10

15

20

25

30

particular, y algunos de los gatos necesitan ung pre-
sibn préxims a la mdxima para elevar la carga, mientras
otros no necesitardn tanta presidén. Como el sentido de
circulacién del fluido hidrdulico no llegarig a inver-
tirse hasta haber cambiado de posicidn el dltimo de los
conmutadores 262, a todos los demds gatos del sistema
les llegard la presidn hidrdulica incluso despuds de que
sus conmutadores hayan cambiado de posicidn. Asi, éstos
gatos obtienen el beneficio de que tal acumulacidn de
presidn ocurre cerca del fingl del recorrido, dando a
aquellos que lo necesiten el relativamente corto inter-
valo de aplicacidén de presidén mdxima hasta hacer que los
mismos desplacen la carga en el pequefio incremenﬁo que
pueda ser necesario para lograr la carrera méxima. Aho-
ra bien, al cambiar de posicidn el Wltimo conmutador 262
del sistema, habria una inversién instantdnea de la cir
culacién de fluido, de no preverse un tiempo de retardo
entre el cambio de posicifn de los conmutadores y el
cambio de posicidn de la vdlvula 280. Tan inmedié#é in-
versibn del fluido privaria gl Gltimo gato, precisamen-
te el mds cargado, de las ventajas de la acumulacién de
presidn para ayudarle a salvar el Ultimo pequefio incre-
mento de la carrerg. La vdlvula piloto 281 proporciong
un retgrdo variable de la inversidn del sentido de cir-
culacién del fluido, uns vez que los elementos eléctri-
cos detectan el hecho de que todos logs dispositivos de
gato han elevado su respectiva carga. El cambio de posi
cibén de la vdlvula 281 efectuzdo por los solenoides in-
vierte el sentido de circulacién del fluido a través de

la védlvula, ¥y dirige el fluido a presién contra uno u
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otro de los extremos de la vdlvula principal 280, ha-
ciendo que esta Ultimg se desplace o cambie de posicidn.
El sentido de circulacién del fluido hidrdulico suminig
trado a los gatos respectivos no se invertird hasta que
haya cambiado de posicidn la vdlvula principal 280. La
velocidad de este cambio pusde regulsrse por medio de
una vdlvula retardadora 291 intercalada en la tuberia
289. Disminuyendo el paso de fluido por esta vdlvula a
la védlvulz prineipal 280 se hace mds lento el cambio de
posicidén de esta ¥ltima, mientras que abriendo la vdlvu-
la 291 se acelerg el proceso de cambio. Da magnitud del
retardo producido en el cambio de posicidn de trabajo

de 1lg yélvula principal, despuéds de cerrarse o cambiar
todos los commutadores, puede gjustarse a voluntad pars
hacer que la presidn de fluido necesaria llegue hasta el
Ultimo dispositivo de gato.

El retardo introducido en el sistema permite
que al Wltimo gato le llegue la presidn necesaria'bara
producir la elevacién hasta el Ultimo incremento de dig
tancia. Es convenisnte que las tuercas inferiores 52 y
54 bajen o lleguen a tope cada vez contra sus gsientos,
¥y para impedir que la losa reciba choques cuando los gag
tos elevadores dan comienzo a su ciclo ds retraccidn,
instante en que la carga se traslada de las tuercas su-~
periores a las inferiores. Reconociendo que esta "llega
da a tope" se producird en distintas etapas durante el
yltimo incremento de la elevacidén y durante el periodo
de retardo, es conveniente que las pequefias variacionss
secuhdarias que se produzcan en el tlempo en que el mo-

‘tor 80 estd detenido no impidan el funcionamiento cleli
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co automdtico del gato. Bstas pequeflas variaciones se-
cundgrias pueden derivarse de ligeras variaciones en el
paso de rosca de los husillos, de la suciedad que haya
en el asiento de la tuerca o en la rosca del husillo,

o de causas similares. Por consiguiente, se prevén me-
dios para hacer que los elementos eléctricos detecten
el hecho de que todos los émbolos 30 hayan salido por
completo, aun cuando la elevacidn no esté del todo ter-
minada. Con referencia a la figura 5, el segmento 254
estd provisto de un érgano de leva 256 que se extiende
preferiblemente en 352 en torno a su borde periférico.
Asi, el brazo 260 y pbr consigulente el commutador 262
se desplazan aproximgdamente 352, antes de que el drbol
f6, solidario del segmento 254, llegue a dar una vuslia
completa en la carrera de elevacidén. Esto quiers decir
que todas las ldmparas estdn apagadas y el solenoide
288 estd excitado, dando comienzo al proceso de .cambio
retardado, gun cuando lags tuercaé inferiores tengan to-
davia que girar quizé para recorrer 1,6 mm.

Otro factor que afecta a la produccién de cho
ques en la losa es la velocidad a la que cambie de po-
sicidn el vdstago de la vdlvula prinecipsl 280. Un cam-
bic demasiado rdpido acrecienta el chogque producido en
la losa, y puede perjudicar a esta Ultima. Ia v4lvula
retardadora 291 puede ajustarse de modo que regule es-
ta velocidad y, por consiguiente, comprende medios pa-
rg reducir al minimo el choque derivado del traspaso
de la carga de la cabeza superior a la inferior. Un gjus
te de la vdlvula retardadora 291 en el sentido de redu-

cir el caudal de paso de fluido por la tuberia 289, ha-
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ré mds suave el cambio o transicidn del peso de fg\lo—
sa de la cabeza 24 a la cabeza 22, y el opsrador puede
saber, por la sensacidén que le da la losa, esbtando de

pie sobre ésta durante el proceso de elevacibn, cuando
este ajuste es el apropiado.

Del examen de la figura 7 se desprende fdcil-
mente que la placa 201 es rigida, y la distancia entre
la porcidn .dentada 208 y el pifibn 216 de los acoplado-
res 200, asi como de los acopladores 238, permanecerd
constante. Cuando en la construccidén se utilizan colum-—
nas de distinto tamgiio, puede ser necesario modificar la
distancig entre los tornillos 38 y 40, disponiendo de
preferencia un tornillo a cada lado de lg columna. Esto
puede iograrse por estar las cabezas 22 y 24 provistas
de las rgnuras algrgadas 34 y 36. Como los gcoplisdores
200 y 238 tienen radios fijos, las cadenas de transmisidn
198 6 246 no se aflojardn al modificar la distanciez en-
tre los tornillos 38 y 40. La tensidn en las cadenas 198
y 246 se conservsg ademds por medio de los brazos 1868 y
226, que mantiensn los pifiones 196 y 234 uniformemente
distantes de sus respectivos ejes de rotacidn, los pasa-
dores 184 y 224, g pesar del movimiento oscilante de los
brazos, para compensar la separacién varigble de los for
nillos 38 y 40.

En el caso de que el gato 20 deje de funcionar,
por no desplazarse en la magnitud necesaria una cualgquie
ra de las tuercas, y después de corregidas la causa, es
cosg sencilla para el operador, quien hg sido dirigido a
la unidad causante del fallo por la luz indiéadora de és

ta, sacar de las tuercas 48 y 50, 6 52 y 54, los entran-
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tes 220, y separando asi las partes de alojamiento 210
de los respectivos pernos 202 § 236. Esto interrumpe la
transmisidn de movimiento del segmento correspondiente
148 § 172 a las tuercas respectivas, y permite a los seg-
mentos quedar adecuadamente glineados en preparacidn pa—
ra la carrera siguiente. Esta alineacidn puede facilitar
se por medio de unos Indices de glineacidn, apropiados

y dispuestos de maneras que revelen la posicidn en que se
encuentran los segmentos o trinquetes 148 y 172. Ung vesz
en la agdecuada glineacidén, el gato 20 se halls nuevamen-
te dispuesto para funcionar. Los acopladores 200 § 238
son devueltos a sus posiciones de trabajo, en contacto
cooperativo con sus respectivas tuercas y los pernog 202

o 236.

N 0T &

Los puntos de invencidn propia y nueva, que se
presentan para que sean objeto de esta solicitud de Pa~
tente de Invencidn en Espafia, por VEINTE afios, son los
siguienves: .

{e= Una disposicidn de estructura elevadors
que incluye la combinacién de una unidad de gato provis-
ta de una cabeza superior y uha cabezg inferior, medios
de soporte de la cabeza inferior, un par de tornillos ver
ticales espaciados que se extienden a través de las cabe

zas y estando gcoplados con uha carga a elevar, medios

ggﬁﬂ?ﬁ
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mecdnicos entre las cabezas que tienen medios movibles
a valvén verticalmente para levaentar la cabeza superior,
un par de tuercas superiores, una en cada tornillo res-
pectivamente por encima de la cabeza superior, a través
de la cual son elevados los tornillos y la carga, al tiem
po que la csbeza superior es levantada, un par de tuer-
cas inferiores, una en cada tornillo respectivamente por
encima de la cabeza inferior, a través de las cuales eg
ta soporta los tornillos y la carga, al tiempo que des—
ciende la cabeza inferior, un primer mecanismo conechta=-
do con las tuercas inferiores para hacer descender a eg
tas a continuacidén del comienzo de cada etaps dé ascen=
so de lg cabeza superior, un segundo mecanismo conscta-
do con las tuercas superiores para hacer descender a es
tas a continuacidén del comienzo de cada ebapa del des—
censo de la cabeza superior, un mobtor primgrio para gc-~
cionasr dichos mecanismos, estando provisto dichd motor
primario de uh acclonamiento movible alternadaménﬁe an
direcciones opuestas, un aparato que acopla el sdéiona—
miento con el primer mecanismo para acclonar a este cuan
o el accionamiento se mueve en una direccidn, y un apg
rato que acopla el accionamiento con el segundo mecanig
mo para acclonsr a este cuando el acclonsmiento se mue-
ve en la direccidn opuesta.

2.~ Ung disposicidn segin la reivindicacidn
1, que incluye un control conectado operativamente con
el motor primario para limitar el alcance del movimien~
to de dicho acciongmiento en ambas direcciones.

3.~ Ung disposicién segin la reivindicacién
2, en la que dicho control estd provisto de medios para

LI
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invertir el accionamiento a contimacidn de su mbvimiqg
to en cads extremo de su trayectoria de movimiento.

4.~ Una disposicidén segin la reivindicacidn
3, en la que dichos medios inversores tishen componen—
tes para hacer al motor primario inoperable al fallar ai
chas tuercas para descender al menos una distancia prede
terminads durante la actusciédn del mecanismo correspon-
diente.

5.~ Una disposicidén segin la reivindicacidn
1, en la que dichos medios son giratoriocs, cada aparato
incluye un escape mévil soportado por el accionamiento
para rotacién con é1 y un elemento de trinquete accilong-
do por el escape acoplado operativamente con un mecanis-
mo correspondiente, aplicandose uno de los'escapes a su
elemento y moviendose el otro escape mds alld de su elg
mento, cuando el accionamiento es hecho girar en una di
reccidn, aplicandose el otro escape a su elemento y mo-
viendose el primer escape més alld de su elemento, cuan
do el gocionamiento es hecho girar en la direccidn opueg
ta.

6.~ Una disposicién segin la reivindicacién
5, en la que hay una rueda de cadena para cada elemento
giratoria respectivamente con el en dicho accionamiento,
incluyendo cada mecanismo una cadena primaria engranada
con unhg.rueda correspondiente.

7.~ Una disposicién segin la reivindicacién
6, en la que dichas cabezas tienen medios de holgura de
tornillo, permitiendo asi una variacidén en la distancia
entre los tornillos, hablendo un par de ruedas locas en

granadas con cada cadena respectivamente, incluyendo cg
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da mecanlsmo una cadena secundsria que conecta operati-
vamente cada tuerca con una rueds loca correspondiente,
y medios que soportan cada rueda loca respectivamente
para un movimiento de oscilacidn, permaneciendo de esta
forma lgs cadenss primagrias tensas durante todas las vg
riaciones en la distancig entre los tornillos.

8.~ TUna disposicibn de esgtructura elevadora
que incluye la combingcién de una unidad de gato provis-
tg de una cabeza superior y uha cabeza inferior, medios
de soporte de la cagbeza inferior, un par de tornillos
verticales espaciados que se extienden a través de las
cabezas y estdn acoplados con uha carga a elevar, medios
mecdhnicos entre las cabezas que tienen medios movibles
a Vaivén verticalmente para levantar la cabeza superior,
un par de tuercas superiores, una en cada fornillo res-
pectivamente por encimg de la cabeza superior, & sravés
de las cuales son elevados los tornillos y la carga al
tiempo que la cagbeza superior es levantads, un par de
tuercas inferiores, una en cada tornillo respectivamen=
te por encimg de la cabeza inferior, a través de las cug
les ésta soporta los tornillos y la carga al tiempo que
1z cabeza superior desciende, un primer mecanismo conec—
tado con las tuercas inferiores para hacer descender a
estas & continuacidén del comienzo de cada etapa de ascen
so de la cgbeza superior, un segundo mecanismo conecta-
do con las tuercas superiores para hacer descender a és—
tas a continuascidn del comienzo de cada etapa fde descen-
so de la cgbeza superior, un motor primario pars acclo-
nar dicho mecanismo, estando provisto dicho motor prima-

rio de un 4rbol de transisién reversible, un acclonamien
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to de escape con trinquete de un sentido para cada mecg
nismo respectivamente, medios para cada uno de los escg
pes de los accionamientos respectivamente que acoplan
operativamente el mismo con el drbol para rotacién de
ambos escapes durante cada movimiento rotativo del érbol
en cualquier direccidn, un aparato que acopla el tringqus
te de cada accionamiento con un mecanismo correspondien
te, teniendo cada tringuete un solo diente que engrans
con el escape, existiendo una relacidn de rotacidn entre
el 4rbol y las tuercas para presentar un movimiente per-
dido en cada accionamiento durante cada ciclo de movi-
miento de las tuercas para compsnsar asl losg esfuerzos
de flexién en las cabezas que resultan del peso de dicha
carga sobre ellas.

9.~ Una disposicién segun la reivindicacidn
8, en la que existen medios que aumentan la velocidad en
tre el 4rbol y dichos escapes, con lo cual, duraate ca-—
da revolucidn del 4rbol en cualquier direccidn, los es-
capes giran simultaneamente mnds de una revolucidén, presen
tando de esta forma dicha relacidn de rotacidn.

10.- Aparato para elevar losas monoliticas pa
ra construccién que comprende una pluralidad de unidades
de gato que tlenen cada una uﬁa cgbeza superior y una cg
bezg inferior, medios que soportan cada una-de las cabe-~
zas inferiores en relacién horizontalmente espaciada, un
par de tornillos verticales espaciados que se extienden
a travds de cada una de las cabezas v destinados g aco~
plarse con la losa en relacién espaciada; medios mecéni-
cos accionados por fluido entre las cabezas de cada uni-
dad que tienen medios movibles a vaivén verticalmente pa

308037
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ra levantar las cabezas superiores correspondientes con
respecto a las cabezas inferiores por debajo de ellas,
un par de tuercas superiores para cada unidad de gato
respectivamente una en cads tornillo respectivamente aso
ciada con una unidad de gato correspondiente y situada
por encima de la cabeza superlor, a través de las cuales
son elevados los tornillos y la losa al tiempo que las
cabezas superiores son levantadas, un par de tuercas in-
feriores para cada unidad de gato respectivamente, una
on cada tornillo respectivamente asociado con uns unidad
de gato correspondiente y situada por encima de la cabe-
zg inferior, a través de las cuales ésta soporta los toxr
nillos ¥ la carga al tiempo que las tuercas superiores
correspondientes descilenden, un primer mecanismo conec-
tado con las tuercas inferiores de cada unidad de gato
para hacer descender las tuercas inferiores correspon—
dientes a continuacidén del comienzc de cada etapas del
ascenso de las cabezgs superiores respectivas, un segun-
do mecanismo conectado con las tuercas superiorcs de ca-
da unidad de gato para hacer descender las correspondiesn
tes tuercas superiores a continuacién del comienzo de cg
da etapa de descenso de las cabezas superiores respecti-
vas, un motor primerio accionado por fluido en cada uni-
dad para acclonar los mecanismos, estando provisto cada
uno de dichos motores primarios de un gcclonamiento mo-
vible alternativamente en direcciones opuestas, un apa-
rato en cads unidad de gato que acopla un accionamiento
correspondiente con el primer mecanismo psra accionar a
este cuando el accionamiento de cada aparato se mueve en

ung direccidén, un aparato sobre cada unidad de gato que
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acopla el acclonamiento con un segundo mecanismo res—
pectivo en el mismo para accionar los segundos mecghls-
mos correspondientes cuando los accionamientos respecti
vos se mueven en unha direccién opuesta a dicha primera
direccidén, medios para suministrar fluido bajo presién
o dichos medios mecdnicos y dicho motor primario, medios
de control de fluido acoplados operativamente con di-
chos medios mecédnicos para acclonar a estos durante un
periodo para efectuar la elevacién de la cabeza superior
de cada unidad con relgcibén a la cabeza inferior, y en
relacidn con la fuerza aplicada a la losa por las uni-
dades de gato para hacer que la losa sea elevada a trg-
vés de sucesivos incrementos menores que la mdxima fle-
xién que puede ser tolerada por la losa, y medios eldc-
tricamente accionados asocigdos operativamente con el
motor primerio de cada unidad de gato para percibir la
cantidad del movimiento de los apcionamientos eorrespon
dientes en dicha dirececidén primera citada para desacti-
var dichos medios de control, si alguno de los medios
mecdnicos fallara, en elevar las correspondientes cabe-
Zas superiores en el incremento normal de su movimiento
superior.

11.— Aparato segin la reivindicacién 10, en
el que cada unidad de gato estd provista de un drbol
acoplado de forma operable con su acclonamiento para ro
tacién por medio de éste, un miembro de leva soportado
por cada 4rbol para rotacién con el mismo, un interrup-
tor eldctrico norpalmente abierto para cada unidad de
gato, medios reguladores acoplados de forma operable
con los medios mecdnicos y comunes a ellos para contro-

306037
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lar el paso de fluwido a los mismos, incluyendo dichos
medios reguladores una vdlvula y un solenoide acoplados
de forma opsrable con la vdlvula, medios de cirocuito

que excitan el solenoide que acoplan eléctricamente los
interruptores en serie con el solenoide y destinados a
ser acoplados con una fuente de energia eléetrica, y un
brazo de interruptor acoplado de forma operzble con ca-
da .interruptor y dispuesto para ser aplicado a las le-
vas correspondientes sobre dichos 4rboles para efectuar
el gccionamiento de un interruptor respectivo, cuando un
drbol respectivo es hecho girar a través de un arco pre
determinado, esbando cerrado de esta manera dicho cir-
cuito de excitacidn del solenoide solamente en le rota-
cién de tddos los drboles en un valor predeterminado por
sus acclonamientos respectivos.

12.—- Aparato segin la reivindicacién 11, en
el que una ldmpara eldctrica estd acoplada eléctricamen
te en serie a través de los contactos de cada inserrup-
tor.

13.~ Aparato segin la reivindicacién 12, en
el qﬁe cada interruptor estd provisto de una pieza polar
desplazable a una posiclén gue forma puente con los con-
tactos del interruptor cuando este es accionado, siendo
dicha pieza polar de una resistencila apreciablemente me
nor que una lémpara correspondiente, con lo cual el pa-
so de energfa eléctrica es derivado en torno a la ldmpa-
rs cuando dicho interrupbor estd en su condicidén acclong
dae.

14o~= Aparato segin la reivindicacién 13, en
el que la resistencia aditiva del solenoide y de todas

Tn0a %
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las ldmparas es suficiente para impedir cualguier paso
de electricidad a través dsl circuito y la resistencia
aditiva del solenoide y al menos una ldmpara es suficien
te para impedir la excitacidn del solenoide, pero insufi
ciente para impedir la excitacidén de las lémparas, con lo
cual el fallo de los acclonamientos de cualquiera de las
unidades de gato para hacer girar sus drboles respecti-
vos a través de un arco suficientemente grande para accig
nar sus interruptores respectivos, estd sefialado por la
iluminacién de las lé4mparas de las unidades de gato parti
culares.

15.~ Una disposicidn de estructura elevadoera
para elevar una losa del tipo que tiene una mixima tole-
rancia de flexidn a lo largo de una pluralidad de apoyos
espaciados sin daflar la losa incidentalmente a su defle-
xién como resultado de la aplicacibén de fuerzas de eleva
¢idn a la losa en cada uno de dichos apoyos, incluyendo
dicha estructura un aparato elevador para cada apoyo res—
pectivamente, incluyendo cada aparato una primera cabeza
destinada a ser soportada por un gpoyo correspondiente,
una segunda cabeza espaciada verticalmente de la primers
cabeza, un gato entre las cgbezas para mover a vaivén la
segunda cabeza verticalmente hacia y alejandola de la pri
mera cabeza, teniendo dicho gato, provisto de una unidad
mecdnica movible a vaivén verticalmente una carrera de elg
vacibn predeterminada, un soporte adaptado para conexidn
con la losa, unos primeros medios de recuperacidén sobre
el soporte en aplicacilén de superposicidén con la primera
cabeza ¥y en relgcibén de soporte con la losa mientras la

segunda cabeza es hecha descender por la unldad, unos se
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‘gundos medios de recupsracidn sobre el soporte en apli-

cacidn de superposicidén con la segunda cabeza ¥y en relg
cién de soporte con la losa mientras que la unidad estd
levantandola losa, medios de accionsmiento del gato aco-
plados con el gato para levantar dicha segunda cabeza has
ta el limite total de dicha carrera de elevacidn de la
unidad, y medios de acclonamiento acoplados con dichos
medios recuperadores y que incluyen un primer mecanismo
para hacer descender dichos primeros medios recuperado-
res durante cada movimiento hacia arriba de la segunda
cabeza, ¥ unrsegundo mecanismo para hacer descender los
segundos medios recuperadores durante cada movimiento ha
cia abajo de la segunda cabeza, siendo operable dicho se
gundo ﬁecanismo en cada uno de sus gcclonamientos para
mover dichos segundos medios recuperadores ung distancia
fija preseleccionada, siendo dicha distancia mencr Jue
el glecance del movimiento hacla gbajo de dicha saguida
cgbeza, con 1o cual el alcance de las elevacibn de la lo~
sa durante cada ciclo de movimiento a vaivén de la unidad
estd limitado a dicha distancia preseleccionada.

16.— TUna disposicidn segin la reivindicacién
15, que incluye medios inversores acoplados operativamen
te con dichos medios de accionamiento del gato para con
trolar el movimiento a vaivén del gato, y medios que co-
nectan mutuamente de forma‘operable dichos mecanismos y
dichos medios inversores para acclonhar a estos en el des
censo conmpleto de los medios recuperadorss.

17.- Ung disposicidn segin la reivindicacidn
16, que incluye medios de seguridad acoplados operativa-

mente con dichos medios de conexidén mubtus para desactivar
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los medios inversores en ausencis del descenso conmpleto
de los medios recuperadores. '

18.~ Un método de elevar sucesivamente una lo
sa cementosg monolitica de superficie relgtivamente gran
de y destinada a ser gsegurada en relacidén vertical espg
ciada con el terreno, a una pluralidad de soportes vertl
cales situgdos en ung relacién predispuesta, comprendien
do dicho método las etapas de gplicar fuerzas a la losa
en ung pluralidad de puntos y de maghitud total suficien
te para efectuar la elevacién de la losa, siendo aplicg
das dichas fuerzas a la losa durante un periodo de tiem-
po en relacidn con la magnitud total de las fuerzes pa=-
ra hacer que la losg sea olevada a través de una diztan
cig menor que la mdximg tolerancia a la flexidén de la lo
sa, con lo cual, si la fuerza no es gplicada en un punto
de la losa de maghitud suficiente para efectuar la elevg
cidén de esa parte de la losa, esta. no serd dafiada por su
flexidn originada por la elevacién de la parte restante
de la losa a travéds de dicha distancis.

19.- Un método segin la reivindicacién 18, en
el que las fuerzas son aplicadas simultdneamente a la lo
sa en sucesivos intervalos para efectuar la elevacidn de
la losa en incrementos menores que la méximg folerancig
a la flexién de la losa.

20.~ Ung disposicién de estructurs elevadorsg.

Tal y como se ha descrito en la Memoria que gn
tecede, representgdo en los dibujos que se acompafian y

para los fines que se han especificgdo.

508027
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Esta Memoria consta de cincuenta y cuatro ho-

Jas escritas a mdquina por una sola cara.
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