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El presente invento se refiere a mejoras a 1&8 dige
positivos de soporte para nivelacidn y mds particularmen~
te, pero no exclusivaments, a gatos de soporte para nive=-
lacidén destinados a utilizarse con aparatos que se han de
sujetar firmementes al suelo sobre el cual descensa el ga=-
to.

Se comprueba casi ;nvariablemente en un estableci-~
niento comercial, que el suelo sobre el cual el aparato
ha de montarse, no es suficientemente igual y uniforme,
¥y que los dispositivos de soporte para nivelacidén han de

ser instalados entre el aparato y el suelo para compeni

gar esto. Cada elemento del aparato requiere usualmen—

te la utilizacidn de un dispositivo que sea también ajus
table en lomgitud, siendo comdinmente comnocido este dispo
sitivo como un "gato de nivelacidén". Se presentan un
cierto mimero de problemas en la aplicacidén de estos dis
positivos de soporte para nivelaclén, siendo estos pro-
blemas particularmente dificiles cuando los dispositi~
vos han de adaptarse para que se utilicen para soportar
aparatos de alta precisién, tales como mdquinas herra-
mientas, o unae plataforma que ha de utilizarse a su vez
para el montaje preciso de otros aparatos. ?or ejemplo,
con un dispositivo de gato que tiene une de sus partes
giratoria a fin de cambiar su longitud, no es a menudo
posible que el eje de giro de este elemento esté dis-
puesto de una manera verdaderamente vertical, y enton-
ces se aplican fuerzas transversales al gdto, cuyas
fuerzas pueden ser suficientes para impedir que funcio
neny que puedanincluso llegar a estropearlo © déstruig

lo. Hasta ahora, se ha propuesto, por ejemplo, en un
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gato pars coches o 4rbol, compensar esta desalineacidn
en ol sentido vertical, dando a las dos partes del gato
la forme de una bola que coopera con un receptdculo de
unidén de manera que puedan inclinarse el uno respecto
al otro, _

Ademds, uno de los principales problemas asociados
con la nivelacién de maquinaria, particularmente la ma-
quinaria de uso intensivo, tales como los machacadores
de mineral, las turbinas de vapor de alta velocidad y
elementos parecidos, es la necesidad de que los disposi
tivos de soporte para nivelacidén sostengan de manera
adecuads lasg vibraciones encontradas durente la opera-
cién de esta maquinaria. Ia unica manera eficaz de re
ducir la vibracién, coneiste en transmitirla a una es-
tructura maciza que absorbe la vibracidén y no solamen-—
te en controlar la vibracién por utilizacidén de cojines
de goma o elementos parecidos. Es extremadamente impor
tante por consiguiente, que los aparatos de nivelacidn
no se limiten a controlar la vibracidn, sino que actuen
como un medio intermedio entre el aparato soportado y
une base sobre la cual estd soportado a fin de transmi-
tir 1la vibracidén del aparato a ésta Yltima.

Es un objeto del presente invento, el de proveer
un nuevo dispositivo de soporte de vibracidn, y particu
larmente pero ne exclusivamente, un nuevo dispositivo
de gato de soporte para nivelacién, por ejemplo que
sea adaptado pars utilizar en el soporte para nivela-
oién de aparatos de alta precisién, y/o que actue como
medio intermedio entre un aparato soportado y una base.

de soporte & f£in de transmitir la vibracidn del aparato
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a la base, de forma que ésta Ultima absorba la vibgacién.

De c¢onformidad con el presente invento, se provee

un dispositivo de soporte para nivelacidén que incluye

un elemento de base y un elemento de cuerpo que coope—
ra con este dltimo, teniendo el elemento de base una
superficie adaptada para acoplarse al suslo sobre el
cual el aparato ha de ser nivelado y soportado por el
aparato, y estando el elemento de cuerpo adapitado para
acoplarse con elegparato que se trata de nivelar y de
soportar por el dispositivo, acopldndose los elementos
de base y de cuerpo el wno con el otro de manera gque
tenge un movimiento de deslizamiento transversal en -~
forma de arco, gracliss a sus respectivas superficies
esféricas correspondientes del mismo radio de curvatu
ra, & través de cuyas superficies se transmite la car
ga del aparato soportado entre los elementos.

En un modo de realizacidn Gel invento, dicho ra-
dio de curvatura es mayor que la digtancie méxime entre
dicha superficie esférica del elemento de cuerpo y el
centro efectivo de acoplamiento, bien del elemento de
base, bien del elemento de cuerpo, respectivamente,
con el suelo y el aparato y el radio minimo'de curvee

tura se derive de la siguiente férmula:

2 m 2 Cy2

Pan ¢ 2
en le cual Py y ¢ se definen a continuacién.
Pare que el invento pueda entenderse mds clara-
mente, se describen ahora modos de reslizacidn de éé#e,

por medio de ejemplos, haciendo.referencia a los dibu-
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jos adjuntos, en los cuales:

- Las figuras 1 y 2 son unas secciones transversales lon-
gitudinales similares de dos foxrmas diferentes de disposi-
tivo de gato para nivelacién;

- Ta figura 3 es otra vista similar del modo de realiza-

‘eibn de la figura 2, que constituye un diagrema explicetivo; y

= Ta figura 4 es una vista gimilar a las figuras 1 y 2 de
un platillo de soporte para nivelacidn.
‘ Las partes similares han recibido los mismos mimeros
de referencia en todas las figuras del dibujo.

Haciendo ahora referencia a la figura 1, se representa
aqui el suelo 10, sobre el cual el aparato 11 ha de ser mon
tado como siendo un suelo de cemento. Una placa de suelo
12, en la parte superior 12a de la cual estd dispuesto el
dispositivo de gato, estd situada a su vez en un alojamien
t0 correspondiente preparado en el suelo, y, para las nhece
sidades de 1la ilustracidn, se representa en el dibujo como
estando inclinado en un pequefio éngulo respecto al suelo, lo
que hace que no se encuentre perfectamente horizontal y de
nivel en este sitio. El gato propismente dicho incluye un ele
mento de base 13, que tiene generalmente una forme circular
como se Ve en el pleno, y que tiene lea mayor parte central
de su superficie superior 13a de forma céncava, estando el
elemento de base simplemente dispuesto sobre la placa de sue
lo 12 con su superficie inferior plana 13b en contecto ocon
dicha superficie superior 12a. El gato incluye también
un elemento de cuerpo 14, el cual en este modo de rea-
lizacion estd adaptado para acoplarse con el aparato
11 porque la parte superior 16 de dicho elemento de -~

cuerpo, egtd roscads para acoplarse en un orificio co-
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rrespondiente roscado de dicho aparato., El elemento de

cuerpo presenta una superficie convexa 1l4a que se adapts
& la superfiocie céncava correspondiente 132, siendo am-

bas superficies 13z y l4a, .segmentos. esféricos del mig

- mo radio de curvatura. Los elementos de cuerpo y de

base pueden girar el uno respecto al otro por la utili-
zacién de una llave de tipo convencional aplicada a un
elemento 18 del elemenio de cuerpo, cuya parte tieme la
forma de una tuerca hexagonal. Un perno de anclaje.lS
cimentado en.el suelo 10 straviesa con holgura amplie
los orificios 20, 21 y 22 de la placa de suelo 12, el
elemento de base 13 y el elemento de cuerpd 14,respecti
vamente y estd provisto en su parte superior de una
tuerca 23 mediante la cual los elementos del gato es—
tén sujetos rigidemente los uwnos con los otros una vez
que el aparato soportedo por éstos ha sido nivelado con
precisidn,

Durante el funcionamiento la placa de suele 12
¥ el elemento de base 13, estdn situados sobre el per-~
no de anclaje 19, y el elemento de cuerpo 14 estd ros-
cado en el aparato que se trata de soportar. El apara
t0 se situa entonces en posicidn, de forma iue las dos
partes del gato estén unidas, con el perno de anclaje
19 extendiéndose a través del orificlo 22 en el elemen
to0 de cuerpo; Ia altura del aparato se ajusta enton-
ces, y/o el aparato se nivela, haciendo girar el elemen
t0 de cuerpo con una llave aplicada a la Qﬁbeza 18. Se
ve que antes de que la tusrca 23 esté apretada, las
superfioles 13a y 148, estdn mantenidas conjuntamente

por el peso del aparato soportado, el oual se transmi-
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te entre las partes a través de estas superficies. Debi-
o a su relacidn convexa-céncava es posible girar los dos
elementos 13 y 14 el uno respecto 8l otro y quedan acopla
dos en posicidn de transmisidn de la carga, incluso cuan-
do el eje longitudinal del elemento 14, estd inclinado &
un dngulo relativamente ancho respecto al eje correspon=~
diente dél elemento 13. Ademds, con los elementos inecll
nados de esta forma, es posible hacerlos girar el uno
respecto al otro sin aplicar fuerzas trensversales impor
tantes a una cualquiera de las partes, puesto que cual-
quier fuerza de amplitud apreciable hard simplemente que
las dos partes se deslicen la una respecto a la otra me-
diante un movimiento de deslizamiento relativo en forma
de arco de las superficias 1l3a y l4a. Finalmente se
aprieta la tuerca 23 a fin de mantener y retener los ele
mentos del gato conjuntamente.

Un modo de realizacidn tal como el que se ilustra
en la figura 1, requiere que el aparato que se trata de
soportar por el gato’sea provisto de un orificio rosca=-
do pare tornillo que pueda recibir el elemento 14,0 en
variante, que el elemento 14 esté roscado exteriormente
pare acoplarse con la rosca del orificio del aparato -
11. Un tal requisito se evita wtilizando el modo de
realizaecidn de la figurae 2, en el cual el elemento de
cuerpo incluye dos elementos 14 y 15 que estdn roscados
conjuntemente, llevendo la parte inferior 14 la superfi
cie convexa l4a, mientras que la parte superior estd
provisté de una cara horizontal plana 1l5a para que se
acople con una superficie plana correspondiente lla,

situada en la parte inferior del aparato 1l. Ademds,
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en este modo de realizacidn, las dos partes 14 y 15 son
las que se hacen girar la una respecto a la otra a fin
de cambiar la longitud del gato, sirviendo la coopera-
cidén entre los elementos 13 y 14 tan solo pera compen-
sar cualquier desalineacidén angular entre los elementos.
Unos medios para hacer girar los dos elementos 14 y 15
el uno respecto a2l otro, incluyen dos grupos de abertu-—
ras 25 y 26 edaptadas pera recibir las extremidades de
unas barras de accionamiento respectivas. ZEn variante,

o en adicidn, la abertura central del elemento 14 pue-

de realizarse de forma que no sea circular, por ejemplo

que tengs une seccién transversal hexagonal 22a ilustra
da en las lineas interrumpidas de la figura 3, para re-
cibir un Util de seccidn transversal correspondiente,
mediante el cual puede hacerse girar. Como en el modo
de realizacidn descrito mds arriba, este movimiento ds
rotacidén relative de los dos elementos 14 y 15 puede
realizarse facilmente, puesto que las superficies con=~
vexas y cdéneavas pueden deslizarse la una sobre la

otra en un plano correspondiente en forma de arco para
compensar dicha desalineacién engular. ILa parte supe-
rior dei perno de anclaje, no se representa en la figu
ra 2, pero tiene que tener substancialmente la misma
forma que el perno de la figura 1.

El modo de realizacidn de la figura 4, es un dis
positivo de soporte paras nivelacién que incluye los
elementos 13 y 14 tan solo, teniendo éste Wltimo una
superficie superior plena 1l4b; el dispositivo es capaz
de compensar unae desalineacidn entre los elementos 1l

¥y 12, pero no puede proveer ningin ajuste en la distan
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oin. de separacidn vertical. Se prevé wn tornillo pasan-

te 19 de la misma forme que en los dos modos de realiza-
cidén descritos mds arriba. '
"Existen problemas especisles en los dispositivos
de soporte para nivelacién destinados a utilizarse con
aparatos de alta precisién, tales como tornos, perfora-
doras, plataformas de ensemblaje, etc., y estos proble-
mas encuentran su solucidén de una manera simple y efi-
caz utilizando dispositi&os de conformidad ocon el pre-
sente invento. En general, se notard que dichos apara~
t0s pueden nivelarse con un grado de precisidén compara-

ble & la de su propio funcionamiento, y la nivelacidn

_puede permanecer & este alto grado de precisidn durante

un periodo conveniente de tiempo aguentando esfuerzos,
etoc. que se le aplica por el aparato en funcionamiento.

Una primera consideracidn es que los dispositivos
tienen una construccidn relativeamente maciza para les
cargas que esﬁén destinados a llevar, de forma que su
compresién verticel bajo dichas cargas (y bajo las 50~
brecargas lmportantes & las cual;s estdn siempre some-
tidos en la prdetica) sea insignificante. Por la misma
rezdn, se utiliza una rosce de gran capacidad de sopor-
te de carga, en los gatos, y se dispone de tal forma
que en cualquier momento esté acoplada y funcionando
con una cierta cantidad minima de rosca.

Para asegurar la estabilidad deseada, la altura
del dispositivo de gato es comparativamente baje respec
to a su didmetro, y sus centros de gravedad estdn dis-
puestos de forma que sean tan bajos como sea posible.

Con un dispositivo de gato que sea demasiado alto, y/o
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que tenga un centro de gravedad situado demasiado alto,

-existe una tendencia para que el gato se inoline, no so

lamente como resultado de cargas laterales, sino tam-

‘bién bajo la accidn de la carga vertical. Haciendo re~

ferencia a la figura 3, la comstruccién del modo de rea
lizacidn de las figuras 2 y 3 debe de ser tal gque la
distancia mdxima B (figura 3) entre las superficies l4a
¥ l5a, sea menor que el radio R de las superficies l3a
Y l4g desde el centro 26, En el’oaso del modo de reali
zacidn de la figura 1, los peritos en la materia reco-
nocerdn que es el centro efectivo de cualquier momento
giratorio producido por el aparato 1l sobre el disposi
tivo de gato, el que debe estap’distanciado menos qué al
radio R a partir de la superficie l4a. Ia misma condi-
¢idn se aplica también si los dispositivos estédn inver-
tidos, en cuyo caso la distencia B se medird a partir
de la superficie esférica hasta el suelo. ILa misma
condicién se aplica también a los dispositivos de ni-
velacidén de la figufa 4 v se obtiene mds facilmente
con éste que con los demds modos de realizacidén. ILos
centros de gravedad de los tres dispositives, estén in
dicados en las figuras respectivas por la referencia 31.
Por razones de estabilidad la anchura general mi-
nime, del gato (como indicado'por la dimensidn A en la

figura 3), he de ser también igusl a la distancia mé-

xima entre les superfiocies l4g y 15a por lo.menos Gimension B),

asegurando una relscidn de este tipo que el elemento
de ouerpo se inclinard v deslizard respecto al elemen
o0 de base, debldo al peso del aparato soportado en-

cima, permitiendo a las cargas apoyarse francamente so-
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bre la superficie 15g del elemento de cuerpo.

También es importante para un funcionamiento correc
t0, que Sxista una relacidn predeterminada entre la su-
perficié de las partes planaé 13a y l4a, la carge que

esta superficie ha de transmitir y el radio de curvatu-

-ra de ellas. Generalmente las superficies 13a y l4a,

serdn circulares como se Ve en el pléno, de forma que
sea posible referirse a su radio de superficie para ex
plicar esta relacidn y los peritos en la materia recong
cerdn que en el caso de superficies no circulares se
puede determinar facilmente un'radio de superficie equi
valente. El tamafio de dicho radio de superficie, estd .
determinado principalmente por el peso que el gato ha
de soportar, y en los modos particulares de realizacién,
el.peso por unidad de superficie para las partes planas
132 v 1l4a, se mentiene en la proximidad de 75,3 Xg./cm?
(1.000 libras por pulgada cuadrada). Una vez conocido
el radio de superficie, se pue&e determinar &l fadio

de curvatura y paras la puesta en practica convenienie
del invento, 1a relacidn entre el radio de superficie

¥y el radio de curvaturs, no debe de ser inferior a

1: 1,5 y preferentemente no ser inferior a 1: 1,75 ¥
mds preferentemente todavia no ser inferior a 1l: 2,
Ademds las relaciones minimas preferidas se utilizan
preferentemente tan solo para gatos de los tamafios mds
pequelios (por ejemplo para carﬁas do 70,3 a 140,6 Kg./cm2
(1.000 a 2.000 libras’aproximademente) y dicha relacién
se aumenta éubstancialmente de ﬁanera progresiva, con-
forme la cerga aumenta, hasta un valor de'por lo menos

~

1: 3, preferentemente l: 3,2 inecluso 1:'3!6 para gatos
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de los tamafios mayores (es decir para cargas de 843,6

a 1.406'Kg./cn? (12.000 a 20.000 1libres). Se ha de no-
ter sin embargo, que la relacidn,en general,llggaré a

un méximo en le proximidad de cargas de 562,4 o 843,6
Kg./ca? (8.000 a 12,000 libras), y que puede aunentar

de nuevo a contimuacidn, puesto que el radio de super—
ficie aumentard para adaptarse a las cargas més pesadas,
pero que el radio de curvatura &s ya suficientémente‘impqg
tante para que no sea completamente necesario un aumen—

to ulterior. . )

Una consideracién importante es que, cusndo se
aplica la carga al dispositivo, cualquier desalineacidn
pueds en primer lugar compensarse mediente un desliza-
miento transversal en forme de arco entrs lsas dos super
ficies 132 y 142 en el mayor grado posible, pero si la
desalineacidn es tal que no pueda ser compensada de es-—
ta forma, entonces el desplazamiepnto trans.versal dd elemento 13
(/0 del elemento 14.en el caso Ge 10s modos de reali-
zacidén de les figuras 2 a 4), se producird sin separa-
clén vertical de las superficies 13z y l4a. En el caso
de los dispositivos de gato, conforme el elemento 14 gira
para ajustar la altura del dispositivo, la desalineacidn
debe. compensarse inicialmente por el deslizamiento en
fofma de arco; si la desalipeaéién es demasiado grande, -
entonces el deslizamiento transversal del gato emtero
puede ser posible sin separacidén vertical de las super—
ficies 132 y 14z, puesto que en el caso de que se sepa
ren, se pierde inmediatamente la precisgén y es imposi-
ble normalmente Obitener una nivélacidn satisfactoria,

-

Otro inconveniente de esta separacidn es que los elemen
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tos de las superficies 132 y l4a al quedar en éontacto,
estdn sometidos a sovbrecerges locales extremadamente seve—
ras que pueden ser suficientes para deformarlos permanen—
temente, haciendo perder su precisidn al gato, y hacién

dolo imitil. pars una nivelacidn precisa. Cuando se ha

_ producido un deslizamiento transversal del gato entero,
-]

en cierto grado, entonces puede ser que 1asvcondicio-
nes sean talfde nievo, gue ia desalineacién pueda com-
pensarse mediante un deglizamiento trgnsversalren for-
ma. de arco relativo entre las superficies 13a y l4a sin
la posibilidad de separacidn de estas superficies. Por
consiguiente, ha sido encontrado gque las cargcteristi~
cas deseadas de dichos dispdsitivos pueden conseguir-
ge haclendo la superfiéie 13b iggal 0 mayor'que le su-
perficie Ge cada una de las paftes planas 13a y l4sa,
y proveyendb también la superficie 13b de wn acabado -
dentro e limites predeterminados y en relacidén prede-
terminada con el acabado de las superficiés 13a y lse.
En el caso de los modos de realizacidn de la figurs

2, las consideraciones que se aplican a la superficie
158 son equivalentes a las que se aplican a la super-
ficie 13b, mientras que en el caso del modo de rcali-
zacibén de la figura 4, las consideiaciones equivalen
tes se aplican a la superficie 1l4bh. En particular, el
acabzado de las superficies 13b ¥ 15a, ha de ser entr
0,0025 mm, y 0,0050 mm, (100 y 200 micropulgsdas), ¥
preferentemente prdéximo a 6,0031 zm, (125 micropulgs~
das). Mientras que el acabado de las superficies 1l3g
y l42, no ha de ser mayor que 0,0008 (32 micropulga~

das) y preferentemente en la proximidad de -
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0,0004 mm. (16 micropulgadas). También es imporianiec que
las superficies 13z y 1l4a se adapten conjuntamente lo |
nds posible, y a este efecto, se pulen a menudo conjun—
tamente haciendo girar los dos elementos 13 y 14 el
uno respecto al otro, mientras se les some%e a una pre-
9ién aexial, echando un.compueéto de pulimentacidn entre
las superficies. Otras veces se puede utilizar cuitre
las superficies, un lubrificante conveniente tal como
une grasa de alta presién.

El radio minimo R para un dispositivo destinado
2 una carga predeterminsda, se determinerd en funcidn
de las comsideraciones degeritas con detalles mds arri-
ba, pero existe también un valor mdximo que no he de su
perarse si la separacidn vertical ha de evitarss couple=—
‘bamente. Ia determinacidn de este valor méximo, estd
ilustrada por la figura 3, en la cual A ¥y E son respec—
tivamente los didmetros de 18 superficies 15a y 13b,
0:2 es el radio horizontal de las caras 13a y 143 pro-
yectadas sobre un plano correspondiente, F es el didue
tro del orificio 22, D es la extensidn vertical de las
superficies 13z y 14z (medida desde su punto comin mds
bajo 28 hasta su punto mds alto de écoplamiénto 29 co-
mo se ve en la figura), Py es la componente horizontal
de cualquier esfuerzo lateral aplicado'a la parte 13
del elemento del dispositivo, mientras que G es la
fuerza vertical que resulia de Py y de la accldén de cu
fia enire las caras 13z y 1l4a al dngulo eféctivo ;( .
8i. G es mayor que VW, entonces se produce una separacidn
verticel de las cares 13z y l4a. El dngulo ! se mide

“entre cualquier linea de cuerda que se extiende a tra-

.
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vés de dichos dos puntos 28 y 29 y una linea horizontal
de interséccién eorrespondiente;' La relacidn entre Py
y G pue@e expresarse de la siguiente forma::

PH = uG cos o + G sen « A
en la cualges el coeficiente de friceién entre las dos

superficies de 132 v 1l4a, de forma qﬁe

o ‘
G = - H /L
R cos ¥ + sen ¥

[}

Tan =X on el cual X =
S——— s > 2
Py u' : »(VR - ( % )

de 1o cual se obtiene

2

. -
B = pg2 + Tan o2 (%)

Tan C{Q

" de cuys relacidn el valor minimo de R puede derivarse.

Los peritos en la materia notarép que aunque los
Tactores de anchurs, eltura, radio de superfiéies esfé-
ricas y capacidad de carga hayan sido considerados sepa
radamente mds arriba, son interdepéndientes el .wio.del.otro,
¥ que un cambic en wn factor ha de considerqrse también

en conexidn con sus efectos sobre los demds factores.

te notard que en cada modo de realizacidén se utiliza pre

ferentemente un 5010 perno pasante, y que cuando se uti-
liza estd dispuesto para suthar'oonjuniamente el'apara-
t0 soportado, el dispositivo y el suelo sobre el cual el
aparato estd soportado por el dispositivo. Un disposi-
tivo de este tipo puede ser COmparédo con los dispositi
vos de la técnice enterior, en los cuales un perno pa-~

sante sujeta tan solo conjuntamente ol elemento del dis

positivo, y se utilizan dispositivos de sujecidn seperc-
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dos y el dispositivo ha de estar sujeto al suelo y/o al

aparato soportado. ﬁebido a la conexidn positiya, le
masa del suelo de soporte se afilade efectivaments a la
del aparato soportado, con la reduccidn genreral -consi-
guiente de vibracién del aparato. Un punto de imporian
cia préctica nayor todavié, es el hecho de que la ac-
cidn positiva entre el suelo y el aparatoe incluys lsg
superficies esféricas {ntimamente adaptadas 13a vy l4a, |
con el resultado de que las vibraciones que tienen una
componente horizontal, pierdan esta componente de mane
ra particuler, incluso con las pﬁertas de sujecidn mo-
deradas utilizadas oon el dispositivo del invento. Bs~
ta supresidn no se obtiene, por ejemplo, cuando la ni-
velacidn ha sido realizada por medios de calces planos
gustituibles, incluso cuendo dichos calces estdn suje-
tos cons fuerzas de uniba las mds elevadas posibles.

Ademés de su funcién como elemento de anclaje, el
perno 19 coopera también con los orificios 20, 21 y 22
para aseguray que cualquief'desalineaci6n angular en- -
tre los elementos del aparato quede debajo de los li-
mites preferidos. De esta forma, en los modos de rea-
lizacién representados, el didmetro del perno 19 tiene
una relacidn tal, respecto al orificio 22, que:cualv_
quier desalineacign angular entre los elementos_de'ga;.
10, no puede ser mayor "que aproximadaments 3,3 gra~
dos en cualquier direceidn. .Se prevé que en otros mo-
dos de realizacién, una desalineacidn de hasta 5 gra-
dos pueée permi%irse, pero una cifra de 3 a 3,5 grédos
es preferida.

Aunque en los ‘tres modos de realizacidn ilustra~
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dog, o1 elemento de base 13 tenga una superficie clncava
132 y el elemento de cuerpo 14 una superficie convexa

l4a, es evidente que en otros modos de realizacidn pucde

ocurrir el caso inverso.

’

Es evidente que gracias al presente invento, se nro-

_vee una nueva forma de dispositivo de soporte para nive-

rd

lacién,de comstruccién no cara, de funclonamiento mis sen
¢illo que el de los dispositivos de este tipo conocidos
hasta la fecha, que estd inherentemente libre de la posi
bilidad de romperse o de deformarse y que estd parvicu-
larmente adaptado para aplicaciones de alta precisidn. !

- En resumen la Patente de Invéncidn que se solici-
ta deberd recasr sobre las siguienteﬁz

REIVINDICACIONES

1. Un dispositivo de soporte para nivelacién que in-
éiuye un elemento de base y un elemento de cuer-

PO que coopera con éste, teniendo el elemento de” base
una superficie adaptada para aéoplarse con el suelo-so-»
bre el cual el aparato ha de ser nivelado y soportado
por el dispositivo, y estando el elemento de cuerpo -
adaptado para acoplarse con el aparato due se trata de
nivelar y de soportar gracias al disposgitivo, acoplén—
dose la base ¥y el cuerpo el uno con el otro para gue
puedan tener un movimiento rélativo de deslizamiento
transversal en forma de arco,gracias a sus superficiss
egféricas de adaeptacidén del mismo radio de curvaturs,

gracias a cuyas superficies la carga del aparato sopor—

. tado se transmite entre los elementos,

4

2. Un dispositivo de soporite para nivelacidn segun

lg reivindicacidn 1, caracterizado porque &icho
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radio de curvatura es meyor que 1a distancia mdxime en~

tre dlcha superficie esférica del elemento de ouerpo N

. el centro efectivo de acoplamiento de, bien la base,

bien el cuerpo, respectivemente, con el suelo y el apz
rato y el radio minimo de.curvatura se calecula a pare

$ir de la férmula: ' -

P

: 2 4 Tan 12 gy 2
R® = _H ()

' Q
en la cual Py ¥ ¢ son deflnldos aqui.

3. Un alsp051tivo segin la reivindicacidn 1, o la
reivigdicacién 2, caracterizado porque dicho
elemento de base_tiene una superficie adaptada para aco
plarse co°n dicho swelo, dicha supsrficie dé elementotese ;aiene
un acabado superficia 1 incluido entre 0,0025 y 0,0050
mm. (100 y 200 micropulgadas), y dicha superficie es-
férica de adaptaéién tiene un acabado Qe superficie in
ferior a 0,0008 mm, (32 micropﬁigadas).
4., Un dispositivo segin wna cualquiera de las rei-
vindicaciones 1 a 3, caracterizado poréue dicho
elemento de cuerpo tiene una superficie que se acopla
con el aparatc que se trata de ni%elar ¥y de soportar
por el dispositivo, y poréue diche superficie de elemen
to de cuerpo, tiene un acabasdo de superficie entre
0,0025 y 0,0050 mm. (100 y 200 micropulgadds).
5. Un dispositivo segin une cualquiers de.las rei-
- vindicaciones Ll a 4, caracterizado porque la su

perficie del elemento de base, tiene un acabado de su-

perficie de 0,0031 mm. (125 micropulgadas).

6. Un dispogitivo segin una cualguiera de las rei-

vindiceciones 1 & 5, caracterizado porgque la al-
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tura de dicho disbositivo es tal, que la distancia mdxi-
ma entre uné.superficie del elemento de cusrpo que estd
en contacto ;on.el aparéto v la superficie esférica del
elemento.@é cuerpo, es inferior al radio de curvatura
de dicha superficie esférica.
7. Un dispositivo segun una ocualquiera de las reivin
‘dicaciones 1 a 6, caracterizado porque la altura
de dicho dispositivo es tal, que la distancia méxina
entre una superficie del-elemento de base que se acopla
con el suelo y la superficie esférica del elemento de
bage, es infeéior al radio de curvatura de dicha super-
ficie esférica. -
8. Un dispositivo segin uma cualquiera de las rei-
vindicaciones 1 é 7, caracterizado porque la re
lacidn del radio de superficie.con el radio de cﬁrvatg
ra de dichas superficies esféricas, es mayor que 1:1,75.
9. Un dispositivo segin la reivindicacién 8, carac
terizado porque dicho radio aumenta progresiva-
mente de la proximidad de 1: 2 para un dispositivo deg
tinado a una carga de aproximadamente 70,3 e 140,6 Xg./
em? (1.000 a 2,000 1libraes) hasta 1: 3 aproximadameﬂte,
para un diépositivo destinado & una carga del orden de
562,4 & 843,6 Kg./cn® (8,000 a 12.000 libras).
10. Un dispositivo’segin una cualquiera de las rei-
vindicaciones 1 a 9, éarécterizado porque los
elementos de base y de cuerpo egtdn ambos provistos e aguje
res & registrolongitudinales destinados a la recepcidn de
un perno de anclaje y_porque’el didmetro de dicho per-
no de anclgje,'es%é relacionado respecto al didmetro

de’ los orificios a través del cual ha de pasar de for-
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na que una desalineacidn axial entre dichos elementos
de bage y de cuerpo, no pueda ser superior a 3,5 grados
en cualquier direcocién para evitar.una.inclinaoién_pro-.
pia.
11. Un'disposiﬁivo.segﬁn wna cualquiera de las rei—
vindicacioﬁes 1 a 10, caracterizado porque inclu
yeo un gato de nivelacidén, en el cual dicho elemento de
cuerpo esté‘adaptado para acoplarse con élaparato que se -
trata de soportar, porque tiene ‘una porcién de éste ros-
cada para'acoplarée con un agujero roscado correspon-
dienteen el aparato.
12, Un dispoéitivo segin una cualquiera de las rei-
vindicaciones 1 a 10; caracterizado porque in-
cluye un éato de nive}gcién, en el cual dicho elemento
de ¢uerpo consiste en dos elementos roscados conjunta—
mente y‘que pueden girar el uno respecto.al otro pare
camblar la altura del gato, proveyende una parte de la
superficie esférica rQSpeotiva ¥ siendo adaptada la
otra parfe para'ac0p1arse con el aparato que se trata
de soportar,
13, Un dispositivo segin la reivindicacidn 11l o la
reivindioaoidn'lz, 6aracterizado pbr@ue el dig
metro del elemento de cusrpo es igual por lo menos a
la distanciz mdxima éntre la superficie de éste que se
acopla con el aparato y la superficie esférica de-éste.
14. Un dispositivo segin una cualquiera de las rei
vindicaciones 11 a 13, caracterizaﬁo porque el dia~
170 &1 danento base es igual por 1o menos a la distancia
néxime, enire la guperficie de ésﬁe que se acopla con

el suelo y la superficie esférica de éste.
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15. Be Teivindica por Ultimo, como obJjeto éobre el que
ﬁa de recaer la Patente de Invencidn que se solicita: "UN
DISPOSITIVO DE SOPORTE fARA NIVELACION“._

' Todo conforme queda descrito.y reivindicado en la pre-
sente memoria que consta de veintiuna pAginas mecanografia-
das y dibujos que se acompailan.

‘Madrid, 17 de Octubre de 1.967.
BERNARDO UNGRIA

ptp. v




LAS O 1ESS

HOTA UNICA

19

23 18

/////// 17

22 72a 12
13a |

[
Jk\\\\\\\ ‘ -'

19 -
HADRID,._J_'Z_DE LeTnba.. DE

ALA VARIABLE




	Bibliographic data
	Description
	Claims
	Drawings



