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"SATO DE 30SS0 ARTICULADO PARA LA HLEVACHH DE VEHICULOS AUTO 

HOVIHSS"
La presente invención se refiere a los gatos de —  

rombo articulado ŷ  más particularmente, a los gatos do este - 
5* góhoro de los que se sirve para levantar los vehículos automó- 

viles, por ejemplo coa el fia de cambiar usa rueda*
Es sabido que, en los gatos llamados "de resabe arti­

culado", la carga a levantar reposa sobre una cabeza de eleva­
ción, unida a un zócalo que se apoya sobre el suelo por medio 

10+ de brazos que dibujan sensiblemente un rombo* La cabeza y el - 
sócalo están enganchados en dos vórtices opuestos del rombo y 
ae ha previsto un mecanismo para hacer variar la distancia que 
separa los otros dos vórtices con el fin de subir o bajar la - 
carga*.

15* En el curso de la elevación de un vehículo por medio
de un gato, el punto por el que ae apoya el vehículo sobre $1 
gato no describe una vertical sino una curva cuyo aspecto de*¿*. 
pende de las circunstancias, principalmente de la suspensión - 
del vehículo, del estado del suelo, etc**# ¡

20+ Be el caso de un gato que tenga una subida teórica?—
mente vertical, todo desplazamiento lateral del punto de apoya 
engendra un par parásito que aumenta el esfuerzo necesario pa­
ra la maniobra y tiene tendencia a ladear el gato*

La presente invención tiene esencialmente por objete 
25+ perfeccionar un gato de rombo articulado de tal modo que la ca 

besa del gato pueda seguir el punte de apoye, en el curso de 3a 
subida, sin que ello engendre esfuerzos parásitos en el gato*'

A tal efecto, segdh la invención, los brazos infe-— 
riores del gato cooperan entre 3Í por medio de un dispositivo 

30* de levas realizado de manera que deje a la cabeza del gato un



margen de desplazamiento dado con reincida al plano medio del 
zócalo paralelo a loo ejes de articulación de loa brazos, es 
decir en la dirección segón la cual el punto de apoyo del ga­
to sobre di vehículo tiene tendencia a desplazarse con más 

3* frecuencia#
S3L zócalo del gato puede ser realizado además de ma 

ñera que ofrezca al gato la posibilidad de oscilar alrededor 
de un eje perpendicular a este plano medio, lo que permite —  
compensar entonces loa desplazamientos del punto de apoyo en 

10# todos loo sentidos#
los brazos superiores, que están articulados de una 

parte con los brazos inferiores y de otra parte con la cabeza 
de elevación del gato, pueden ser equilibrados del modo usual, 
por ejemplo mediante dentaduras que engranen entre si# Bu tal 

15. disposición, las dentaduras que engranan entre si obligan a - 
los brazos superiores a desplazarse simétricamente con rela­
ción al plano medio de la cabeza paralelo a los ejes de ártico 
laclón de estos brazos. Si se utiliza segón la invención tal 
montaje de los brazos superiores, la cara de la cabeza de el& 

30# vación sobre la que reposa el Chasis ser& mantenida asi para­
lela al tomillo de maniobra del gato# No obstante, en el cor 
so de la subida del vehículo por medio del gato, la superfi­
cie del chasis que reposa sobre la cabeza de elevación no se 
desplazará obligatoriamente en sentido paralólo a este tomi- 

25# lio de maniobra# El chasis no reposará pues perfectamente a
plomo sobre la cabeza de elevación, de modo que el gato tendea 
tendencia a bascular y seré sometido además a tensiones parási 
tas que aumentarán el esfuerzo necesario para la maniobra del 
gato#

30# la presente invención tiene también por objeto unos
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perfeccionamientos que permiten evitar este inconveniente.
Según ano de estos perfeccionamientos, los brazos - 

superiores del gato cooperan entre si por medio do un disposi 
tito de levas semejante al que equipa los brazos inferiores,

$„ lo que tiene per efecto dejar a la cabeza del gato un cierto 
margen do desplazamiento en rotación a uno y otro lado del —  
plano perpendicular al centro del tomillo da maniobra* y por 
consiguiente, suprimir las tensiones parásitas.

Tal disposición permite además realizar los cuatro 
10. brazos del gato idénticos y, también disminuir su espesor ya 

que, a igual fatiga, las levas pueden ser más delgadas que los 
engranajes (3 milímetros en lugar de 5 por ejemplo).

Otro perfeccionamiento según la invención consiste 
en articular los dos brazos superiores, con la cabeza de ele- 

1$. vación* alrededor de un mismo eje de pivotamiente, y en dotar 
a dicha cabeza de elevación de medios que permitan hacerla so. 
üdaria de la carga a levantar.

la descripción que va a seguir á la vista del dibu­
jo anexo, dudo a titulo de ejemplo no limitativo, permitirá - 

23* comprender bien cómo puede ser realizada la invención, siendo 
evidente que las particularidades que se desprendan, tanto del 
dibujo como del texto, forman parte de dicha invención.

La figura 1 es una vista esquemática, en alzado la­
teral, de un gato perfeccionado de acuerdo con la invención. 

25. La figura 2 es un corte según 11-31 de la figura —
1*

la figura 3 es una vista parcial a escala mayor que 
muestra al dispositivo de levas asociado con dos de los bra­
zos del gato.

33. La figura 4 es un esquema que muestra el aspecto —
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del margen de desplazamiento que se puede obtener con el dis­
positivo ge levas#

la figura $ es una vista parcial en alnado que muejs 
tra ana variante de dispositivo de levas*

5. la figura 6 es ana vista parcial en. corte transver­
sal qae amostra un pie de gato realizado de canora que asegu­
re ana compensación en una dirección perpendicular a la direc 
oióa en la que actda el dispositivo de levas*

la figura 7 ea ana vista aa&Óga a la figura 1, m s  
10, trando esquemáticamente, en alzado lateral coa arranques par- 

oiales, un gato cuyos bracea superiores están provistos de en 
dispositivo de levas de acuerdo con la presente invención*

La figura $ es un esquema que muestra el aspecto dol 
margen de desplazamiento de la cabeza de elevación, que se —  

15* puede obtener con este dispositivo de levas*
la figura 9 es una vista esquemática, en alzado la** 

toral, de un gato aagdn la presente invención cayos brazos su 
perioros están articulados con la cabeza de elevación alrede­
dor de un mismo eje de pivotamiento.

20* En el ejemplo representado en la figura 1, la cabe­
za de elevación 1 del gato está articulada en 2 y 1  con los - 
brazos superiores 4 y 5 respectivamente# Estos brazos son — ** 
equilibrados del modo usual, por ejemplo por medio de dentada 
ras que engranan entre si y que, para no complicar el dibujo, 

25* no han sido representadas*
El brazo 4 esté articulado en 6, cen una tuerca 7 - 

y con un brazo inferior 8, mientras que el brazo 5 está arti­
culado ea $ con un cojinete 10 y con un brazo inferior 11.

loá brazos inferiores, que presentan por ejemplo una 
30. sección en U, estén articulados, a su vez, en 12 y 13 con el



zócalo 14 del gato* Uh tomillo da maniobra 15 se intro daca - 
en la tuerca 7 y puedo girar sin deslizaras axialmente en el 
cojinete 10. Se acciona este tomillo introduciendo ana he­
rramienta apropiada en ana montara 16 de la que está provisto y 

5„ para ambir o bagar la cabeza 1.
Sogán la invención, los brazos 8 y 11 pueden coope­

rar por medio do levas do que están provistos respectivamente, 
con el fin de ofrecer a la cabeza 1 del gato un margen de des 
plazamiento bien determinado a uno y otro lado del plano me—  

10. dio P del sácalo que es paralelo a los ejes 2, 3, 6, 9,12 y 
13.

Como se paede ver en la figura 1, la rama anterior 
81 del brazo 8 termina en una leva 82, mientras {gao la rama ct̂  
^respondiente 111 dal brazo 11 tomaina en una leva 112. El —  

15. perfil de las levas 82 y 112 es calculado de manera que deje 
a la cabeza 1 del gato el maimón de desplazamiento deseado a 
la izquierda del plano P, en función de la altura de elevación*

De una manera análoga, la rama posterior 83 del bra 
80 8 termina en una leva 84 y la rama correspondientes 113 —  

20* del brazo 11 termina en una leva 114 que aseguran el margen - 
de desplazamiento deseado a la cabeza 1 a la derecha del pla­
no P (figura 1).

La figura 3 da un ejemplo de realización de las le­
vas 82 y 112*

25* . La leva 82 es realizada aquí por mecanizado de la -
extremidad do la rama 81 sogán un semi-cilindro cuyo eje 85 ** 
está situado en el plano de los ejes de las articulaciones 6 
y 12* Unos rebajos 86 y 87 están previstos en las extremida­
des da la leva*

30* La leva 112 presenta primeramente un rellano 115 so,
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bre #1 que se apoya la leva 82 cuando as bajado al gato al - 
máxlEM (ésta es al caso da la figura 1); seguidamente, posee 
un perfil parcialmente cilindrico 116 p^yo aja 117 está sitúa 
do un poco por acalma del eje da la articulación 13+ lo que ha 

5* aa que* cuando es levantada vertlcalmente la cabeza 1 del ga­
to, tienda a producirse un juego creciente entra las dos le­
vas*

La figura 4 muestra el margen de oscilación que per 
mita este juego*

10* Para obtener el mismo margen de oscilación en el —
otro sentido, basta con dar a las levas 84 y 114 unos perfi­
les simétricos a los de las levas 82 y 112 con relación a?. —  
placo P; éste es el caso de la figura 2 donde ae ve que, cues, 
do la cabeza 1 del gato está centrada sobre al plano P, exis- 

15* ten loe sismos juegos entre las levas 82 y 112 de una parta y 
84 y H4# de otra parte*

La figura 5 muestra una realización que se puede —  
utilizar con el fin do reducir las presiones de Hertz en el - 
contacto de las levas*

20. La leva 82 está constituida entonces por un tetón o
rodillo cilindrico portado por la rama 81 y que ae desplaza - 
dentro de una abertura 115 de la rama 111, cayo borde más pió 
zimo al eje 13 foxma la leva 112. De este modo, las superfi­
cies en contacto presentan curvaturas del mismo sentido, lo - 

25* que reduce las presiones de Hertz*
las levas 84 y 114 pueden ser realizadas del mismo 

modo, estando constituida la leva 114 por un tetón o rodillo 
portado por la rama 113 y la leva 84 por una abertura do la - 
rama 83*

Si, con la disposición de la figura 5, se da una —
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forma conveniente a la abertura 115, puedo actuarse do tal mo 
do que el tetón o rodillo 82 se apoye sobre el borde 112 cuan 
do la cabeza del gato se inclina hacia la izquierda (lo que - 
es el caso más frecuento) y sobre el bordo opuesto 116 cuando 

5* la cabeza del gato se inclina hacía la derecha# En este caso, 
no hay necesidad de prever levas sobre las otras ranas de los 
brazos 8 y 11.

La figura 6 muestra cómo puede disponerse el zócalo 
14 del gato con el fin de permitir a la cabeza 1 seguir los - 

10. desplazamiento a del punto de levantamiento en la dirección de 
los diversos ejes de articulación del gato.

La montura 141 del zócalo á con la que están artice 
lados loa brazos 8 y 11, y una base 142 de la montura del só­
calo se adaptan una sobre otra por superficies cilindricas —  

15# complementarlas cuyo eje comtSn es perpendicular al plano P —  
tal como es definido a la vista de la figura 1. La montura *—  
comprende topes laterales 143 y 144 que limitan su margen da 
oscilación al chocar con la base 142.

Un dispositivo de clavija y arandelas 145 que pasa 
20* per las hendiduras 146 paralelas ¡al plano P mantiene a las pie 

zas ensambladas.
La figura 7, en la que los elementos que desempeñan 

el mismo papel que en la figura 1 son designados por las mis­
mas cifras do referencia a las que se ha añadido el indico —  

25* gk, muestra un gato destinado a un vehículo automóvil no repise 
sentado. La cabeza de elevación 1a del gato está articulada, 
en 2gt y ^  respectivamente, con los brazos superiores 4a, 5ja* 
El brazo 4a está articulado en %  con un gorrón 7a y con un - 
brazo inferior 8a, mientras que el brazo 5a, está articulado - 

3&- en 9a con un gorrón 10a y con un brazo inferior Ha. Los bra-
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coa inferiores, que tienen una sección en fama de U, están - 
articulados a su vos en 12&, 13a con el sácalo 14g, del ¡gato# 
Un tomillo de Maniobra 1%& so rosca en el gonón ya, que es­
tá aterrajado a tal efecto, y puede girar sin deslizarse - - 

5, axialmente en un cojinete del gorrón lCn. Se acciona este —  
tomillo introduciendo una herramienta apropiada en una aontu 
ra 16a del tomillo de maniobra 15̂ , para subir o bajar la ca 
besa 1a*

Como en el modo de realización de la figura 1, la — 
10* rasa anterior 8la d d  brazo 8a termina en una leva 82^ mien­

tras que la rama correspondiente 111a del brame 11a teanina - 
en una leva 11^, y las ramas posteriores (no visibles) están 
provistas Igualmente do levas* Del mismo modo que en la forma 
de realización precedente, el perfil de las levas 82§,y 112a 

15. es calculado con el fin de percutir a la cabeza 1g del gato - 
el margen de desplazamiento deseado a la izquierda del plano 
medio P del mácalo 1%, en función de la altura de elevación, 
y el perfil de las levas no visibles es calculado con el fin 
de ofrecer a la cabeza la el margen de deaplazamiento deseado 

20. a la derecha de este plano P. A medida que la cabeza 1g del - 
gato es levantada votticalaonte, tiende a producirse así un - 
juego creciente entre las levas 82a y 112a de una parte, en­
tre las levas no visibles de otra parte, y la figura 4 ilus­
tra el margen de desplazamiento de la cabeza de elevación del 

25* gato entro la posición representada en 1g. y la posición (no - 
representada) simétrica de la nimia con relación al plano P* 

El plano medio de la cabeza de elevación la, para­
lelo a los ejes de las articulaciones 2a y 3a, es perpendicu­
lar a la superficie superior plana S de esta cabeza 1a, sobre 

30. la que se apoya el chasis (no representado) del vehículo auto
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móvil. Si loo brazos superiores 4a y 5a estuvieran unidos en­
tre sí, en sus articulaciones 2a y 3a, por engranajes clási­
cos (no representados) que engranan entre si, loa dos brazos 
4a y 5a serian, on cada posición del gato, simétricos con re-

9. lación a este plano medio, de modo que el mismo ae confundi­
ría con el plano Q perpendicular al tomillo de maniobra 15a 
y que pasa a igual distancia de las articulaciones 6a y 9a. 
la cara superior S de la cabeza de elevación Igt serta pues —  
igralmente paralela al tomillo de maniobra 15a.

10. De acuerdo con la presente invención, estas denta­
duras son reemplazadas, en las articulaciones 2a y 3a, por le 
vas semejantes a las descritas en el modo de realización pre­
cedente, de modo que la cabeza de elevación la puede oscilar 
con relación a este plano Q, entro la posición representada -

15^ en trazo interrumpido y la posición representada en trazo mix 
to en la figura 7, creciendo el margen de oscilación de la ca 
besa la a medida que se eleva la misma. Como consecuencia de 
ello la cara S puede permanecer aplicada bajo el chasis del - 
vehículo durante todo el movimiento de subida del mismo. En -.

20;* el modo do realización representado en la figura l, cada ano 
de Ico brazos superiores 4a y 5a tiene un perfil en U* la ra­
ma anterior 41 del brazo 4a termina en una leva 42, mientras 
que la rama correspondí ente 51a termina en.una leva 52, sien­
do loo perfiles de estas levas 42 y 52 semejantes respectiva-

25* mente a los perfiles de las levas 82a y 112a. Las rasas poste 
rieres de los brazos 4n y 5â  teitainaa en levas (no visibles) 
semejantes a laa levas en que terminan las ramas posteriores 
de los brazos 8a y 1ta.

Adoptando, para las levas situadas detrás del plano
30. . de la figura 7, una disposición, simétrica a las de las levas
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situadas delante, coa relación al eje vertical del gato canta 
nido en el plano P, tanto arriba como abajo, se puede utili­
zar brazos 4g, Sa^ lia y 8a idfatiooe y simplificar asi consi 
derablemento la fabricación del gato.

3* Ni <3pe decir tiene que los modos de realización dea
Mitos no son más que ejemplos y que sería posible modificar­
los# principalmente por sustitución de equivalentes técnicos, 
sin salir por ello del marco de la invención.

En particular, en lugar de tener los perfiles des—  
10* aritos a la vista de las figuras 1 a  3* las levas de los bra­

zos superiores y/o las de los brazos inferiores podrían tener 
un perfil semejante al descrito a la vista de la figura 5. El 
zócalo 14a podría ser realizado como se muestra en la figura 
6 con el fin de permitir a la cabeza la seguir los desplazá­

is. talentos del punto de levantamiento del chasis en la dirección 
de loa ejes de articulación del gato.

La figura 9, en la que loa elementos que desompeSan 
el mismo papel que en la figura 8 sen designados por las mis­
mas cifras de referencia a las que se ha añadido el índice —  

20. b, ilustra esquemáticamente un modo de realización en el que 
los brazos inferiores 8& y 11b cooperan por medio de levas, - 
los brazos superiores 4b y 5b están articulados con la cabeza 
de elevación Ib alrededor de un mismo eje de articulación 23¡b 
y la cabeza de elevación 1b está provista de una plaquita su- 

25. perior 15 que está unida por un váatago corto 16 a la cabeza 
de elevación propiamente dicha. La cara inferior del Chasis - 
17 del vehículo al que se destina el gato está provista, en - 
cada uno de los emplazamientos previstos para recibir a este 
gato, de dos patillas 18 y 19 dispuestas frente a frente con 

3%. el fin de formar entre ai una corredera 20 en la que se puede
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Introducir d03 bordes opuestos Re la pla^nita 15 da la cabeza, 
de elevación, ct̂ a ̂  fin de hacer a la miwa solidaria d d  cd3g 
ais 8, Gracias a esta disposid&# la cabeza de elewaeida 1^ 
no yuode Tascular con rdaci&L al daeis 1? y permanece solí—  

%  daría del mismo y dorante toda la eleg&e&án perssneciesdo apl^ 
cada la oara superior S de la piaquita 15 por toda su superfi­
cie tajo la superficie inferior del chasis#

Por otra parte# la copela %  de las figuras ? y 8 — 
podría ser suprimida# reposando entonces- el chasis del vehícu­

lo. lo directamente sobre la pieza lĝ  o ser reemplazada por una -
pieza de otra forma#..

n„ajLA
La Patente de Rxvenciáa que se solicita por veinte 

aSos para EspaPía* de acuerdo con la vigaate Lagislaci&, debe- 
15# ra recaer sobreí "SATO IMS ROc!BO ARTICULADO PARA LA ELEVAÔ 'Ô  — 

DE VEHICULOS AUTOMOVILES"# con Prioridad de la solicitud dé'gjg 
tente en Prancia ns 75 28071# de fecha 12—9-75# solicitud do^— 
Patente en Prancia ns 76 08843* do fecha 26—3-76* segda las cu—
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R E I V I N D I C A C I O N E S  
la*- Cato do rombo articulado para la elevación da ng 

hículos automóviles que comprende brazos inferieres articula—  
dos con un zócalo alrededor de ojee paralelos a un plano medio^ 

$+ caracterizado porque los brazos Inferioras cooperan entre ai — 
por medio de un dispositivo de levas que asegura a la cabeza - 
del gato un margen do desplazamiento dado con relación al pla­
no medio del zócalo, cuando es levantada dicha cabeza#

2R+<- Gato de rombo articulado pera la elevación de y& 
10, hículos automóviles segón la reivindicación 13, caracterizado 

porque las levas con calculadas de tal modo que ei margan de - 
desplazsesiento de la cabeza crezca a medida que ce levanta di­
cha cabeza*

3*,-* Cato de rombo articulado para la elevación 1&e vgt 
15, hículos autcmóvilee^ segón una de las reivindicaciones 1 6

caracterizado porque una de las levas es portada por uno do ­
los brazos, y puede desplazarse cu una abertura del brazo —  ̂
opuesto, que constituya la Otra lava,

43*- Gato de rombo articulado para la devadLóu do te 
20, hículos automóviles, aegáh cualquiera de las reivindicaciones 

1 a 3, caracterizado porque cada brazo inferior presenta doo - 
ramas provistas de levas correspcndientoo, asegurando los dos.. 
juegos de levas respectivamente el tope en el curso de desp3L&* 
aamientoa de la cabem del gato en sentidos opuesta#

25, 5**- Gato de rombo articulado para la elevación de vjg
hículos automóviles, segdn la reivindicación 3*, caractcrizadc 
porque se críenla la abertura de tal modo que asegure el tope 
de la otra leva en los dos sentidos de desplazamiento de la ̂  
besn, ,

36. 6s+- Sato de rombo articulado para la olevacióo de yg,
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lóculos automóvlle3, scg&i osa cualquiera de las raivindicacio 
neo j a 5, caracterizado porque su apealo es repisado de ma3M 
ra que asegure al gato un margen dado de oscilación alrededor 
de un eje perpendicular al plano sodio de dicho sócalo,

5, 7&ĵ - Sato de rombo articulado para la elevación de ve
hiculos automóviles, según la roivindicaci&t 68, caracterizado 
porque el sócalo comprende una base y una sentara de artioula- 
ci&i de los brazos que se ponen en contacto por superficies ci 
3j63dricas complementarias cuyo eje común es perpendicular a di 

^0, cho plano medio,
88,—  Gato de rombo articulado para la elevación de ve 

IrCou3.es automóviles, cagón una cualquiera de las reivíinüicacin 
nos l a 7, cuyos brazos inferiores cooperan entre sí por medió 
do un dispositivo de levas que aseguran a la cabeza del g&aó - 

15, un cierto margen de desplazamiento con relación al plano medio 
del mócalo cuando es levantada dicha cabeza* caracterizado ̂ or 
que los brazos superiores cooperan igualmente entre si por áa&- 
die de un dispositivo de levas que aseguran a dicha cabeza-'un- 
cierto margen de desplazamiento en rotación a uno y otro lado 

26, A d  plano perpendicular al tomillo de maniobra en ó!, ceatap, —. 
del mi^K^ y.

Gato de rombo articulado para la elevación de ye 
bienios automóviles según la reivindicación 86 caracterizado,— 
porque las levas de los brazos superiores son calcaRadas do —  

25, tal modo que al margen de desplazamiento de la cabeza en rota­
ción gresca a medida que se levanta dicha cabeza,

?0&*- Gato de rombo articulado para la elevación de ve 
bicales automóviles según la reivindicación 83 o la reivindica 
cíón 98, cateterizado porque cada uno de los brazos suporio—  

36, res presenta dos ramas provistas de levas correspondientes, —



asegurando loa dea juegos da levas respectivamente al topa en 
el curso del desplazamiento da la cabeza del gato en sentidos 
opuestos#

lie#- gato da rombo articulado para la elevación da va 
5# hf culos automóviles, scgdn una cualquiera de las reivindicado

nos de ó 9*, caracterizado porque una de las lavas de les bre­
zos superiores os portada por uno de los brazos y puede deapü& 
zarca en una abertura del brazo opuesto# que constituye la —  
otra leva#

10# 12$.* auto de rombo articulado para la elevación de ve
hfeulos automóviles# segón la reivindicación lid# caracteriza^ 
da porque se calcula la abertura de manera que asegure el tope 
de la otra leva en los dos sentidos de desplazamiento de la c& 
baza#. ......

15# 13*#- C^to de rombo articulado para la elevaoi&t do .ye
hfculos automóviles# segón una cualquiera de las reivindicación 
nes 8o a 120# caracterizada porque sus cuatro brazos son idÓn- 
tiooe y estád dispuestos dos a dos simétricamente con relación 
al eje vertios medio del gato#

20# 14*#- Cato de rombo articulado para la elevación de y^
hfeulos automóviles, segón una cualquiera de las reivindioaci^
nos Id a ?*, cuyos brazos inferiores cooperan entre si por me-

" **.
dio de un dispositivo de levas que aseguran a la cabeza del 
to un cierto margen de desplazamiento con relación al plano a&

25# dio del zócalo cuando es levantada dicha cabeza, caracterizada 
porque los brazos superiores 83 tan articulados con dicha cabe­
za alrededor de un mismo eje de pivotamiento, y porque se han 
previsto medios para hacer a la cabeza de elevación solidaria 
de la carga a levantar#

30# 15*#- "BATO DE ROMBO AiMICHLADO PARA M  ELEVACION DE

-  14 **-
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queda auntancia^^ote descrito en ia presente 
aeaoria que consta de quince hojas? escitas a. maquina por
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