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‘Memoria descriptiva

‘para solicitar PATENTE DE

\

;u nombre de MANUFACTURE DE MACHINES DU HAUT-RHIN y CENTRES
| !

SECCION TECNICA
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SUACLASE

INVENCION por 20 afios

D'ETUDES ET D'APPLICATIONS DES TECHNIQUES DE
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icon domicilio en 10, rue de Soultz, F 68 - Mulhouse - Bourtzwi

1ler y F 79~ Annemasse, respectivamente, am-

bas en Francia.

;pon "DISPOSICION DE GATO MECANICO DEL TIPO UTILIZABLE EN
© EMPUJE Y EN TRACCION", (Clase Internacional B66Y)
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La presente invencidn tiene por objeto un
. nuevo tipo de gato mecdnico utilizable en empuje y en'
- traccibn. :
Existen numerosos tipos de gatos, y en paﬁ
5 ' ticular gatos mechnicos que utilizan dispositivos de
mando de tuerca y tormillo sin fin, de cremallera,etc,..
Cualquiera que sea su tipo, estos gatos presentan el '
inconveniente de que su carrera méxima estd determina-
da por su construccidn y no es ya susceptible de ser

10 modificada después. Presentan igualmente ciertos incon

venientes desde el punto de vista del tamaiho, debido é

que sus organos transmisores de esfuerzo ocupan en po%

|
sicibén retraida, es decir, c%ando son inoperantes, un °
i

‘emplazamiento al menos igual a la longitud de su carrg

15 | ra (til méxima. \ §

, La presente invencidn tiene por objeto uﬁ

gato mecénico que, a diferencia de las ejecuciones co-
nocidas hasta ahora, presenta un tamafio reducido en po
sicién retraida y que ofrece ademfs la ventaja de per-

20

nitir todas las modificaciones que se deseen de su ca=-

rrera Gtil méxima. i

Segln una caracteristica esencial de la

presente invencidn, el gato comprende como drgano de

transmisidn de esfuerzo una cadena constituida de for-

25 ma en si misma conocida de eslabones que cuando estén
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allneados, cooperan unos con otros de manera que hacen
la cadena rigida en empuge, como Organo de mando, una '
irueda dentada montada en rotacibén en el interior de un
:cérter fijo y que engrana con la citada cadena a la qué

,impone un cambio de direccibén entre su parte activa y

su parte inactiva; y medios mbéviles en translacidn ;y/o=

}en rotacidén que cooperan con la parte inactiva de la |
gcadena y estén concebidos para doblarla al menos una :
ivez en direccidn del cérter. Ia cadena citada puede seé
gpr-ztrlc"crlcu.'!.atrmeni:e del tipo descrito en la patente francekl
'sa noll 297 285 del 18.5.1961, respectivamente en la
%p atente esPaﬁola ne 277 378 del 21.5.1962, pero se debe
!comprender que este modo de construceidn particular no:

%es de ninguna manera limitativo del aleance de la pre-

;sente invencidn. }

z En una primera forma de realizacidn de g
la invencidn, los medios méviles citados comprenden uni
pifidn dentado sobre el cual la parte inactiva de la ca;
dene. se enrolla y engrana a lo largo de un arco sensi-?
blemente igual a 1802, no estando este pifibn retenido §
imds que por los eslabones de la cadena y desplazéndosc‘
su centro asirparalelamente a los dos ramales de la pag
|te inactiva ¥y a una velocidad lineal mitad de la parte

activa de la cadena. El eslabdn terminal de la parte

inactiva de la cadena estd unido en este caso al céir-




10

1

2

2Umlf 72

5

0

25

. ter fijo por medios amovibles que permiten aumentar o

reducir a voluntad el nimero total de eslabones y com
mo consecuencia la carrera 0til de la cadena.
En una segunda forma de realizacibn, la

'parte inactiva de la cadena se enrolla deépués de su
{sallda del chrter fijo alrededor de un medio de guia
:mOVll en translacidn que le hace sufrir un primer do-l
Eblado de alrededor de 1802 conduciéndola en direccidn ;
;del chrter, después se enrolla y engrana a lo largo de%
:un arco sensiblemente igual a 1802 alrededor de un pi~;
non motor auxiliar momtado sobre el cérter fijo y arras
ltrado en rotacidén a una velocidad igual a un tercio de

la rueda dentada de mando, haciendo este pifidn de esta—
'forma sufrir a la parte inactiva de la cadena un segun—
:do doblado que la dirige en dlreccloﬂ del medio de gula
i

'do mévil. El eslabdn terminal de la parte inactiva de

i
!

'la cadena esti en este caso unido, siempre por medios ;
amovibles, al medio de guiado mbévil que se desplaza asi
en translacibén paralelamente a los tres ramales de la
parte inactiva y a una velocidad igual a un tercio de
ila parte activa de la cadena.

Gracias a las caracteristicas anteriormen-

'be enumeradas, el gato mecénico segin la invencidén ofre
@oe, ademds de la ventaja de una posibilidad de reglaje

‘de su carrera Util méxima, la de un tamafio reducido en'!

[}
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Eposicién retraida, permitiendo el o los doblados im-
zpuestos a la parte inactiva de la cadena seglm el ca-
fso reducir su desarrollo lineal en una proporcidn prd-:
;xima a la mitad o dos tercios. Ademis, la parte inactié

5 ?va de la cadena que forma reserva puede estar dispuesté
itanto debajo como encima de la parte activa para utili;
fzar mejor los emplazamientos disponibles. 5

: Las caracteristicas y ventajas de la invenE

¢idén aparecerén claramente por la lectura de la descrlp—

10

:
1
}
cibén siguiente de tres formas diferentes de reallzaclén,
E
?

'dadas a simple titulo ilustrativo y refiriéndose a los

{dibujos anejos en los que: .
f : |
| Ya figura 1 representa esquemlticamente una
,! . ' . .2 l_ ’

lp:c:x.mera forma de realigzacion de un gato mecanico segun

15 la invencidn, estando éste ilustrado en la parte izquier
fda de la figura en su posicidén enteramente retraida y E

en la parte derecha en su posicidn de carrera GUtil mé—i

xima . |

TLa figura 2 representa de forma andloga un;

20 jvariante de realizaciém del gato segfin la figura 1. i

y la figura 3 representa, igualmente en sus

!
dos posiciones extremas de funcionamiento, otra forma

de realizacidn de gato meclnico segin la invencidn.

El gato representado en la figura 1 de los

25 dibujos comprende como drgano de transmisidn de esfuer

24-4-72 ; -5~
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- zo una cadena 1 del tipo rigido en empuje, por ejemplo
- del género descrito en la patente francesa no 1 297285.
" Bastaré recordar aqui que los diversos eslabones de lé
’cadena llevan salientes cooperantes 2 dispuestos a un -
solo y mismo lado de sus ejes de articulacidn, presen-
§tando estos salientes cada uno dos caras activas, una
Edelante y otra detrds, cooperando las caras aecbivas de
écada eslabdn con las de los eslabones adyacentes cuanw
gdo estédn alineados para hacer la cadena rigida en empu
' je a la manera de una verdadera barra e impedir & es-
étos eslabones todo pivotamiento relativo a un lado deﬁ

! plano de alineacidén comfin de sus ejes autorizando a la
i :
- vez su pivotamiento relativo,en sentido opuesto. La ca

dena asi constituida puede entonces trabajar no sola- |
N ]
¥

] . : - .
i mente en traccidn, en la forma de lak cadenas clé31ca33

' gino también en empuje, a condicidn de tomar si es ne-

cegario las precauciones indispensables para impedir

| ;
| J
Isu doblado en el sentido de libre pivotamiento relati-;
!vo de los eslabones. ?
i El 4rgano motor del gato esté& por otro lé
!do constituido por una rueda dentada de mando 3 previs}
ita para engranar con la cadena 1 por lado de los eslai
bones opuesto al que lleva los salientes cooperantes

2, ¥y para imponerle un cambio de direccidn de 9092 apro!

ximadamente entre su parte "activa" A y su parte "inac

1
()]
!
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. tiva" B. Esta rueda dentada 3 esté calada sobre un 4r '

" bol de arrastre montado en rotacidn en el interior de |

_un carter fijo #, como estd igualmente descrito en 1a;

patente francesa ne 1297285. tn el interior del carter
4 estédn igualmente dispuestas placas de guiado exterior
?5 e interior 6, fijas una y obtra, las cuales tienen por

i
| t
i funcidn guiar la cadena 1 tanto en momento de su intro~

,duceidn como de su salida del cérter fijo 4 mantenién~§

;dola convenientemente enganchada sobre los dientes de %

la rueda de mando 3.

H

Es eslabbn terminal 7 de la parte activa A

\

de la cadena 1 recibe una conformacidn especial que tle

‘ne por mismon‘meaorar la rigidez en empuje de ésta.

i

Segin la presente invencidn, la parte 1nac—
tlva B que constituye la reserva de cadena del gato me-
canlco ¥ que, en la ejecucidén de la figura 1, sale del
icar’cer fijo 4 en una direccidn perpendicular a la de 1a
lparte activa A, se enrolla alrededor de un pifidn dental
ido 8 que puede o no ser de las mismas dimensiones que %
zel de la rueda de mando % y que impone a la cadena un v

ldoblado de 1802 dirigiéndola en direcoibn del chrter fi
ijo 4. El eslabbn terminal 9 de la parte inactiva B de |

i

%la cedena estd unido al cArter fijo 4 por medios amovi-
bles 10 tales como bulones, pernos, pasadores, etc,...}
i {
que permiten afiadir o al contrario retirar a voluntad
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.uno o varios eslabones con vistas a aumentar o reduciﬁ
la longitud total y por consiguiente igualmente la ca-
 rrera Gtil de la cadena 1. El pifidn 8, euyos dientes

fengranan constantemente con los eslabones de la parte

"inactiva B de la cadena, no es retenido mds que por és
| .
itos y su centro se desplaza paralelamente a los dos ra

imales de ida y vuelta de la cadena, a una velocidad 1i!
zneal mitad de la que es impuesta por la rueda de mandof
%3 a la parte activa A de la cadena. Su posicidn esté

fasi determinada en todo momento por la longitud de la ,
i .

: i
'reserva de cadena, no sufriendo ésta otros esfuerzos |
i t

ique su propio peso puesto que, tanto en traccidén como

len empuje, todo el esfuerzo e transmitido de la rueda%
%dentada de mando 3 a la carga por medio de la parte agé

\tiva de la cadena fmicamente. Tal coup se destaca cla-;
i E
‘ramente ds la parte lzquierda del dibujo de la figura

11, la longitud total de la reserva de cadena es del or)

den de la mitad solamente de la que seria, a igualdad
de circumstancias por lo demés, sin el cambio de direc{

ieidén impuesto por el pifidn 8 que constituye un medio dé

gula mbvil en translacibén y en rotacidn. La invencidn !

suministra por otro lado, como se¢ ha explicade anterior

!
nente, una posibilidad de reglaje de la carrera Gtil md

. . |
ixima del gato desconocida en las ejecuciones de la téo-
! .

3

nica anterior.

'
!
t
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La forma de realizacidn ilustrada por la

:figura 2 de los dibujos, no se diferencia de la prece~
‘dente mls que por el hecho de que la reserva de cadena.
EB’ ge degenrolla paralelamente, y no ya perpendicular—?
‘mente a la direccién de la parte activa A’. A este efeé
éto, el chrter fijo 4° estd modificado, estando las dos’
;placas de guiado 5° y 6’ que incorpora concebidas para?
?imponer a la cadena un cambio de direccidn suplementa~é
irio de 902 que se afade al que le hace sufrir la rueda%
ide mando 3° . EL dispositivo representado funciona de i

%forma\?déntica al de la figura 1, al que seri preferi~%
gdo cuando se carece de libertad en la direccidn perpen%
i ) i
dicular a la ¢e la parte activa de la cadena, o cuando

i

Ese quiere utilizar el espacio disponible bajo la parte
l

‘activa de la c¢adena.

' la forma de realizacidn representada por
ﬁa figura 3 de los dibujos psrmite un progreso suple-~

{
@entario en el sentido de la reduccidn de tamafio del

gato segin la invencidn. La parte inactiva B" de la ca-!

1

élena, que, en el caso considerado, sale de nuevo del
' i
;érter fijo 4" en una direccidn perpendicular a la de lé
?arte activa A", se enrolla una primera vez alrededor

ée un medio de guiado mévil en translacidén constituido
%or una placa rigida 11 de contorno semi-circular sobre

la cual ruedan por medio de sus rodillos centrales los

3
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_eslabones de la cadena plegindose progresivamente 1802
“en direccidén del clrter fijo 4". Esta placa de guiado .

11 podria presentar como variante un contorno semi-po-

ligonal, o incluso ser reemplazada por cualquier otro

Emedio equivalente tal como, por ejemplo, una estructu-
| ra provista de rodillos 12 (representados en trazos in-

i foas
‘terrumpidos en el dibujo) dispuestos en los vertices

‘de un semi-poligono regular y sobre los cuales se des~
|

fplazarian los eslabones de la cadena por rodadura. El

. didmetro de la trayectoria de doblado debe ser elegido:

%sensiblemente superior al del pifién de la rueda de magz
ido 3", El ramal de retorno de la parte inactiva B" de !

1

!la cadena se enrolla a su vez sobre un pifién 13 lleva~l
' !
!do por el chrter fijo 4", que le impone un nuevo dobla?

J
ido de 1802 al término del cual la ca%ena es de nuevo en
{ !
Eviada en direccidn de la placa de guiado 1l; su eglabén

i

terminal estd fijado sobre esta Gltima por los mismos :
medios amovibles 10" que los descritos a propdsito de |

i
:
la ejecucidn de la figura 1. El pifibn 13, que es de las

mismas dimensiones que el de la rueda dentada 3", es
arrastrado en rotacibén a una velocidad igual a un ter-!

icio de éste por medio de una transmisibén cinemdtica

apropiada 14 tal como, por ejemplo, una desmultiplica-
cidn por cadena clésica. El pifibn 13 desempefia asi,

frente a la parte inactiva de la cadena B", la misidn |

! - 10 -
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de un pifidn motor que comunica al tercer y {(ltimo ra=- '

‘mal de la reserva de la cadena, asi como a la placa de

gpuiado 11 a la que estd unido por su eslabdn terminal,
una velocidad lineal igual al tercio de la parte acti-
va A" de la cadena. La placa de guiado interior 6" del

cérter fijo 4" tiene ventajosamente un hueco semicir-
i

‘

. cular concédntrico al eje del pifidn 13 a fin de asegu-

i rar un engrane conveniente de éste sobre los eslabones

de la cadena. Destaca de la figura 3, como de la des~
cripcidn precedente, que el desarrollo lineal de la re
servakde cadena B" es reducido dos tercios aproximada%
mente con relacidén al que seria, a igualdad de condicig
nes por lo ddmés, en ausencia de los dos doblados sucé
sivos de 1802 que son impuestos a la parte inactiva de
la cadena .

En esta forma de realizacidn, asi como en

las precedentes, la presencia de medios de guiado md-

viles en translacién y/o en rotacidn asegura la regu-

laridad y la continuidad de los movimientos de enrolla
!

miento y desenrollamiento de la reserva de cadena; con

tribuyen por otro lado a hacerla autoportante y a ha- |

cer supérflua toda estructura accesoria de mantenimien

to, lo que d4 al gato segln la invencidén una gran sen=

cillez de montaje, de funcionamiento y de mantenimiend
§

To.

- 11 -
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Ni que decir tiene por obtro lado que la
_invencién no estd limitada a las formas de realizacién
- anteriormente descritas sino que se extiende por el :
- contrario a todas las variantes féciles de concebir y ;
5 :que se inspiran en los mismos principios.
La presente solicitud que corresponde a la:
| presentada en Francia, el 26 de Abril de 1.971, bajo el

inﬁmero 71 14 792, se acoge a los beneficios del articgi
! ;

‘1o 51 del vigente Estatuto sobre Propiedad Industrial.’

| :
| !
H
i

i

10 | REIVINDDICACIONES
| |
e x
| i
l Los puntos de invencidn propia y nueva i
que se presentan para que sean objeto de la presente %
jsolicitud de Patente de Invencidn en Espafia, por VEIN—%
iTE afios, son los siguientes: :

15 1l.- Disposicidn de gato mecénico del ti-g

po utilizable en empuje y en traccidn, caracterizada
porque comprende como drgano de transmisidén de esfuer
zo una cadena constitulda de forme en si misma conoci |
da de eslabones que cuando estin alineados cooperan |
20 iunos con otros de manera que hacen rigida la cadena en

empuje, como drgano de mando una rueda dentada montada

a rotacién en el interior de un cérter fijo y que engra

;
i !

- 12 -




10

15

.20

ira doblarla al menos una vez en direccién sl cérter.

402067

ina con la citada cadena a la que imponen un cambio de

H
+

: direccidn entre su parte activa y su parte inactiva, ¥

%medios méviles en translacién y/o en rotacién que coope
§ran con la parte inactiva de la cadena y concebidos pa

2.- Disposicibn segin la reivindicacién 1,
caracterizada porque los citados medios comprenden un
pifién dentado sobre el cual se enrolla la parte inacti
va de la cadena y engrana a lo largo de un arco sengi-
blemente igual a 1802, no estando este pifién retenido
més q%e por los eslabones de la cadena y desplazdndose
su centro as{ paralelamente a los dos ramales de la pal
te inactiva y; a una velocidad lineal mitad de la de 1a
parte activa de la cadena.

3.~ Disposicibn segin la reivindicacién
2, caracterizada porque el eslabén terminal de la par-
te ingctivae de la cadena estd unido al cédrter fijo por
medios amovibles gque permiten aumentar o reducir a vo-
luntad el ndimero fotal de eslabones y por consigulente
la carrera Util de la cadena.

4.~ Disposicidén segin la reilvindicacién
1, caracterizade porque la parte inactiva de la cadena
se enrolls después de su salida del cdrter fijo alredet
dor de un medio de guiado mévil en translacién que le

hace sufrir un primer doblado de aproximadamente 1802

o

- 13 -
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dirigiéndola en direccidn al cdrter, después se enro~§

|
.,;
f
|
s
|
|
|
[
?

illa ¥y engrang a lo largo de un arce sensiblemente igu@l

ia 1802 alrededor de un pifién motor guxiliar montado si

t bre el cérter fijo y arrastrado en rotacién a una velé

5 ;cidad igual a un tercio de la de la rueda dentada de :
mando, haciendo sufrir asi este pifién a la parte inac%
tiva de la cadena un segundo doblado que la dirige eng
direccién al medio de guiado mévil. E
i

5.~ Disposicién segin la reivindicacidén
H
I

10 4, caracterizada porque el eslabdén terminal de la par-!
te inactiva de la cadena estd unido al medio de guiado
névil que se desplaza asi en translacién paralelamente
a los ramales de la citada pprte inactiva y a una ve-

locidad iguasl a un tercio de la de 1la parte activa de

15 la cadena. 1

- 6.~ Disposicién segin la reivindicacidn 5}
caracterizada porque la fijacién del eslabdén terminal
gobre el medio de guiado mévil estd asegurada por medios
amovibles que permiten aumentar o reducir a voluntad el

20 nimero total de eslabones y como consecuencia la carres

ra Util de la cadena.

7Te— Disposicidn segln una de las reivin-
dicaciones 4 g 6, caracterizada porgue el medio de guig
do mévil comprende una place de contorno semi-circular
25 0 gsemi-poligonal a lo largo de la cual avanzan por ro-
T

—

- 14 -
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dadura los eslabones de la cadena.

_ 8.~ Disposicibén seglin una de las reivin-

; dicaciones 4 a 6, caracterizada porque el medio de gufg

:do mbévil comprende una estructura rigida que lleva To-
5 ,;dillos repartidos sobre un semi-circulo o en los vérti

fces de un semi-poligono regular y sobre los cuales - §

?avanzan los eslabones de la cadena por rodadura. f

g 9.~ Disposicién segin una de las reivin- !

. 8icaciones 1 a 8, caracterizada porque, imponiendo la !

5
.

|

10 grueda dentada de mando a la cadena un cambio de direcj
%cién.ge aproximadamente 902 , los diversos ramales deg
gla paite inactiva se desarrollan en una direccidn sené
;siblemente perpendicular a la de la parte activa de lé
?cadena.

15 i 10.- Disposicidn segin una de las reivin- ;

- dicaciones 1 a 8, caracterizada porque, imponiendo 1af

rueda dentada y el cirter de mando a la cadena un cam

ébio de direccidn de alrededor de 1802, los diversos ra

§males de la parte inactiva se desarrollan en una direc-
20 , cibn sensiblemente paralela a la de la parte activa dﬁ

! !
i la cadena. i

! +
| 11.- Disposicidén de gato mecdnico del ti-
i
i po utilizable en empuje y en traccidn.
|

I Tgl y como se ha descrito en la Memoria

25 fque antecede, representado en los dibujos que se acom-

- 15 -
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‘pafian y para los fines que se han especificado.
ksta Memoria consta de dieciseis hojas es—.

critas a mAguina por una sola cara.

Madrid, 27 ABR.iv.2 ¥

P.A.

! Albe 8 Eizaburu
E Por P )

-

- 16 -




MANUFAGTURE D3 MACHINSS DU HAUD-DHIN y ORITRES D90tHES 81 merce s
ERIAUTS DT RACSSeTON Bges o

402067

nivlUso

D' APPLICATIONS DI Fie

O ©

o~

VA

o) ©

I

fr be e




HAWUFACTURZ DE MACHINZIS DU HAUT-REIN y C2EIMRS D' BMTDEY w3 Ps
- Py T e . - Ao Lo A oy e A Y
D'APPLICATIONS DE3 MASHNIZUZS DI PRIDUCDIION

402087

~ —

‘ Fg. 1
\~—/ | (5)




1
1

k
l
-|L.“ﬂm@ _@\6 .@n@ © o

4

/7%

e ;9020 £90¢0%

[

s e B N




PN e - PO AN B P
on b ton, L e T o Y s e R e —
e po " i U £ GO RO U II.L/v'




72




MANUFACTURE DE MACHINZ3 DU HAUT-RHIN y CENTRES D'ETUDLS ET
D'APRLICATIONS DES TECHNIQUES DI PRODUCTION

402067

ottt e, o, e, W . Yp—,

/ \ f7q.7
/ \ (a)




MANUFACIURS DE WACHINTS DU HAUZ-RUIN y SZHIRIS D' ETUDHS

ST DUATTLICATIONY DI DTOUNIAUTY T3 rheSUOTION

(€24

D)

)

ORG

_(O\ ©

&
\
@'@J@’_@#’@

=

I

o)

\(©

/ o

A~
,




	Bibliographic data
	Description
	Claims
	Drawings



