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DESCRIPCION
Dispositivo elevador para camas

La presente invencion se refiere a un dispositivo elevador para camas, en particular para camas de hospital y camas
de cuidados.

Un dispositivo elevador de este tipo se conoce del documento DE 296 05 577 U1. Este documento desvela en
particular en las figuras 5 y 6 un dispositivo elevador con una primera y una segunda pata telescopica, en donde las
patas presentan respectivamente una seccion de pata inferior fija y una seccién de pata superior movil en relacién a
la otra. A este respecto, las patas estan conectadas entre si por medio de un travesafo. Adicionalmente, el
dispositivo elevador presenta un accionamiento de rotacion para el ajuste simultaneo de la longitud de las patas del
dispositivo elevador. Para el ajuste de longitud por medio del accionamiento de rotacién, se emplea ademas un
primer y un segundo medio de traccion. Para esto, los medios de traccion desde el accionamiento de rotacion estan
guiados sobre dos poleas de inversion apoyadas de manera fija en la seccién de pata inferior y una polea de
inversion apoyada en el extremo inferior de la seccidon de pata inferior. En la regidon entre una de las dos poleas de
inversion superiores y la polea de inversion inferior, el medio de traccion esta sujetado con ambos extremos a un
punto de sujecion comun en la seccion de pata superior. Por medio de un movimiento de traccion en el medio de
traccion debido a un giro del accionamiento de rotacion, se desplaza el punto de sujeciéon comun del medio de
traccion en relacion a las poleas de inversion superiores y la polea de inversion inferior. Debido a esto, la seccion de
pata superior es desplazada en la seccidon de pata inferior y el dispositivo elevador realizar un movimiento de
elevacion.

Una desventaja consiste en que el dispositivo elevador previamente descrito presenta patas telescépicas simples.
Con esto solo se pueden lograr alturas de ajuste relativamente reducidas.

Un dispositivo elevador con las caracteristicas del concepto general de la reivindicacion 1 se conoce adicionalmente
por el documento con el nimero de publicacién DE 87 63 21 C. Este documento desvela un dispositivo elevador
para una mesa de altura regulable que presenta patas telescdpicas simples, con las que se pueden alcanzar ajustes
de altura solo relativamente reducidos, que no son suficientes, por ejemplo, para las camas que se usan en el
ambito del cuidado de personas mayores o de personas enfermas.

Dispositivos elevadores adicionales se conocen de los documentos con los nimeros de publicacién DE 44 05 508
A1, DE 101 02 484 A1, DE 22 04 299 A y DE 83 10 826 U1, todos los cuales describen solamente patas
telescopicas simples, principalmente para mesas de altura regulable.

Por el documento DE 91 10 687 U1, en cambio, se conocen patas telescopicas dobles independientes. Las patas
desveladas en dichos documentos requieren para cada pata telescopica doble por lo menos dos medios de tracciéon
tales como cables, cadenas o correas trapezoidales. Esto resulta, por ejemplo, en qué si se usan las patas
telescopicas dobles desveladas en el ultimo documento mencionado en un dispositivo de acuerdo con el documento
mencionado en primer lugar, se tienen que usar en total cuatro medios de traccién. Esto implica un dispendio de
montaje y un dispendio de construcciéon muy importante que es necesario reducir a un minimo.

Por lo tanto, el objeto de la presente invencion consiste en proponer un dispositivo elevador que sea simple desde el
punto de vista constructivo y cuyas patas también puedan ser realizadas de manera telescépica doble sin que se
requiera un gran dispendio adicional desde el punto de vista de la construccion y del montaje.

Este objetivo se logra de acuerdo con la presente invencion a través de un dispositivo elevador de acuerdo con la
reivindicacion 1. De manera correspondiente, en un dispositivo elevador de acuerdo con la presente invencion, un
primer extremo del primer medio de traccion o del segundo medio de traccion, respectivamente, se encuentra
montado en el extremo inferior de la seccion de pata superior de la segunda pata o de la primera pata,
respectivamente. En cambio, un segundo extremo del primer medio de tracciéon o del segundo medio de traccion,
respectivamente, esta sujetado de manera por lo menos indirecta en la seccion de pata superior de la primera pata o
de la segunda pata, respectivamente. Ademas, el primer medio de traccion y el segundo medio de traccion se
cruzan en la region entre la primera y la segunda pata. El dispositivo de acuerdo con la presente invencién presenta
patas doblemente telescopicas para alcanzar una mayor elevacion con una forma de construccion compacta. Para
esto, las patas comprenden respectivamente una seccién de pata media, que puede moverse respectivamente en
relacién a la seccion de pata inferior y a la seccién de pata superior.

El principio fundamental del dispositivo de acuerdo con la presente invenciéon consiste en que mediante el
accionamiento de rotacion el primer medio de traccion o el segundo medio de traccion, respectivamente, es movido
desde la primera pata o hacia la segunda pata, respectivamente, y de esa manera las secciones de pata superiores
de las patas son desplazadas hacia abajo o hacia arriba, respectivamente, en relacion a las secciones de pata
inferiores.

Para mejorar adicionalmente el funcionamiento del dispositivo de acuerdo con la invencion, el dispositivo presenta
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un primer grupo de poleas de inversion y un segundo grupo de poleas de inversion. El primer grupo de poleas de
inversion comprende una polea de inversion denominada como tercera polea de inversion en la region del extremo
inferior de la seccién de pata media de la segunda pata y el segundo grupo de poleas de inversién comprende una
polea de inversion denominada como tercera polea de inversion en la region del extremo inferior de la seccion de
pata media de la primera pata.

Las distintas poleas de inversion del primer grupo pueden estar dispuestas de la siguiente manera en el dispositivo
elevador: Por lo menos una primera polea de inversion se encuentra montada en la region del extremo inferior de la
seccion de pata inferior de la primera pata. Una segunda polea de inversion del primer grupo de poleas de inversion
puede estar montada en la regidn del extremo superior de la seccion de pata inferior de la segunda pata. El segundo
grupo de poleas de inversion puede comprender por lo menos una primera polea de inversion en la region del
extremo inferior de la seccion de pata inferior de la segunda pata, mientras que una segunda polea de inversion
puede estar montada en la region del extremo superior de la seccién de pata inferior de la primera pata.

En un dispositivo de acuerdo con la presente invencion, el primer medio de traccién puede extenderse entonces
desde su segundo extremo pasando por la por lo menos una primera polea de inversion del primer grupo, el
accionamiento de rotacion y la segunda polea de inversion del primer grupo al primer extremo del primer cable. De
manera analoga, el segundo medio de traccion puede estar guiada desde su segundo extremo pasando por la por lo
menos una primera polea de inversion del segundo grupo, el accionamiento de rotacién y la segunda polea de
inversion del segundo grupo al primer extremo del segundo medio de traccion.

Adicionalmente, el primer grupo de poleas de inversion puede comprender una cuarta polea de inversion, que esta
dispuesta en la regidn del extremo superior de la seccion de pata media de la segunda seccion de pata. De manera
analoga a esto, el segundo grupo de poleas de inversion puede comprender una tercera polea de inversion en la
region del extremo inferior de la seccion de pata media de la primera pata y ventajosamente una cuarta polea de
inversion en la region del extremo superior de la seccién de pata media de la primera pata.

En un dispositivo elevador de este tipo con patas doblemente telescdpicas, el primer medio de traccién puede estar
guiado entre la segunda polea de inversion del primer grupo y el segundo sobre la tercera polea de inversion y la
cuarta polea de inversion. De manera analoga, el segundo medio de traccion en un dispositivo elevador de este tipo
puede estar guiado entre la segunda polea de inversion del primer grupo y su segundo extremo sobre la tercera
polea de inversion y la cuarta polea de inversion.

A través de la pata doblemente telescopica se puede lograr una gran elevacion del dispositivo elevador, al mismo
tiempo que se mantiene una forma de construccién compacta del dispositivo elevador. Al mismo tiempo, las patas
del dispositivo elevador pueden ser ajustadas en su longitud con respectivamente solo un medio de traccion, tal
como, por ejemplo, un cable, una cadena o una correa trapezoidal.

El primer medio de traccion y el segundo medio de traccion de un dispositivo elevador de acuerdo con la presente
invencion pueden ser accionados por medio de un rodillo de accionamiento del accionamiento de rotacion. A este
respecto, es posible que el primer y el segundo medio de traccién se encuentren en un contacto de friccion con el
rodillo de accionamiento y que el contacto de friccion sea suficiente para que la fuerza del rodillo de accionamiento
se transmita a los medios de accionamiento, para mover los medios de tracciéon en una u otra direccion. Para que se
produzca un contacto de friccion efectivo entre el rodillo de accionamiento y los medios de traccion, los medios de
traccion preferentemente envuelven el rodillo de accionamiento de forma multiple.

En una forma de realizacion alternativa, los medios de traccion también pueden estar fijados en el rodillo de
accionamiento, por ejemplo, mediante una unién de apriete. Esto se puede realizar, por ejemplo, por medio de un
agujero radial a través del rodillo de accionamiento, a través del cual se hacen pasar los medios de traccion. El
contacto de friccién es mejorado entonces y se reduce el peligro de que los medios de traccion resbalen sobre el
rodillo de accionamiento.

El rodillo de accionamiento puede ser accionado directamente por un eje motriz, aunque también es posible que el
rodillo de accionamiento sea impulsado por un eje motriz a través de una correa. El eje motriz preferentemente
emerge de un engranaje que a su vez es accionado por un motor.

Un dispositivo elevador de acuerdo con la presente invenciéon puede comprender un freno, que preferentemente
frena el movimiento del dispositivo elevador durante la entrada de las patas, o previene un descenso o hundimiento
de las piezas moviles del dispositivo elevador con la parada del accionamiento de rotacién. Si no esta previsto un
freno, junto a la fuerza producida por el accionamiento para la retraccion de las patas también actua la fuerza de
gravedad, por lo que el movimiento de retraccion de las patas puede acelerarse fuertemente. Especificamente,
porque ademas de la fuerza de gravedad de las piezas moviles del dispositivo elevador, dado el caso también actia
la fuerza de gravedad del bastidor de la cama y de una persona acostada en la cama. Un freno tiene la ventaja de
que actia en contra de la fuerza de gravedad de las piezas mdviles del dispositivo elevador, del bastidor del colchén
y de la persona que esta acostada sobre la cama y de esa manera, en caso de producirse una parada del dispositivo
elevador, previene el hundimiento o descenso abrupto del dispositivo elevador debido a la fuerza de gravedad.
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A este respecto, el freno en un dispositivo elevador de acuerdo con la presente invencion puede presentar un resorte
abrazador. El resorte abrazador se encuentra montado de tal manera sobre el eje motriz, y al mismo tiempo esta
sujetado con un extremo en una pieza no giratoria, que durante una extension del dispositivo elevador el resorte
abrazador se abre y el accionamiento puede girar libremente, mientras que durante una retraccion el resorte
abrazador se cierra y el accionamiento y la fuerza de gravedad actuante tienen que trabajar en contra de la fuerza
del resorte abrazador retorcido.

Dos ejemplos de realizacion de un dispositivo elevador de acuerdo con la presente invencion y una cama de
cuidados con dispositivos elevadores de acuerdo con la invencion se describen mas detalladamente con referencia a
los dibujos.

La Fig. 1 muestra una seccién a través de un dispositivo elevador de acuerdo con la linea I-l en la Fig. 3 en el
estado extendido del dispositivo elevador.

La Fig. 2 muestra una seccién a través de un dispositivo elevador de acuerdo con la linea I-l en la Fig. 3 en
estado retraido.

La Fig. 3 muestra una vista superior sobre el dispositivo elevador.

La Fig. 4 muestra una vista en perspectiva de una cama de cuidados con dos dispositivos elevadores de acuerdo
con la invencién segun las figuras 1 a 3.

La Fig. 5 muestra una vista lateral de la cama de acuerdo con la Fig. 4.

La Fig. 6 muestra una vista frontal de la cama de acuerdo con las figuras 4 y 5.

La Fig. 7 muestra una vista de ambos dispositivos elevadores conectados mediante vigas longitudinales de la
cama de acuerdo con las figuras 4 a 6.

La Fig. 8 muestra una vista superior sobre un segundo dispositivo elevador de acuerdo con la presente
invencion.

La Fig. 9 muestra una seccion a través del dispositivo elevador de acuerdo con la Fig. 8 a lo largo de la linea 1X-
IX en estado extendido.

La Fig. 10 muestra una seccion a través del dispositivo elevador de acuerdo con la Fig. 8 a lo largo de la linea IX-
IX en estado retraido.

La Fig. 11 nuestra el dispositivo elevador de acuerdo con las figuras 8 a 10 a lo largo de la linea IX-IX en la
posicion de arrollamiento.

La Fig. 12 muestra el segundo dispositivo elevador de acuerdo con las figuras 8 a 11 en una seccion a lo largo
de la linea XII-XIl en la Fig. 7.

La Fig. 13 muestra una vista superior sobre el dispositivo elevador de acuerdo con las figuras 8 a 12 con el
travesano superior retirado.

La Fig. 14 muestra un detalle de la Fig. 13 a lo largo de la linea XIV-XIV.

La Fig. 15 muestra un detalle del segundo dispositivo elevador de acuerdo con las figuras 8 a 14 en una
representacion en perspectiva.

La cama de cuidados representada en las figuras 4 a 6 presenta dos dispositivos elevadores que comprenden patas
doblemente telescopicas. Los miembros individuales de las patas (secciones de pata) de un dispositivo elevador
estan cubiertos por cubiertas 48 a 53. El dispositivo elevador en el extremo de los pies a este respecto presenta una
cubierta inferior 51, una cubierta media 52 y una cubierta superior 53. El dispositivo elevador en el extremo de la
cabecera esta cubierto por una cubierta inferior 48, una cubierta media 49 y una cubierta superior 50. Los dos
dispositivos elevadores 1 estan unidos entre si a través de vigas longitudinales 54, 55, de las que en la Fig. 4 solo se
puede ver la viga longitudinal 54. En los extremos superiores del dispositivo elevador se encuentra montado un
bastidor de la cama de cuidados que esta formado por una seccién de bastidor derecha 45, una seccién de bastidor
izquierda 46 y una seccion de extremo de los pies 47a, asi como una seccion de cabecera 47. En el bastidor se
encuentra dispuesta una superficie de apoyo para un colchén que esta formada por las secciones de apoyo 41, 42,
43, 44. Una primera seccion de apoyo 41 sirve para apoyar el tronco de un ocupante de la cama y preferentemente
esta configurada de manera ajustable en su altura. Las secciones de apoyo en el extremo de los pies 43, 44 también
estan realizadas preferentemente de manera ajustable y sirven para apoyar el muslo o la pierna, respectivamente,
de un ocupante de la cama. La cama de acuerdo con las figuras 4 a 6 se representa en la figura 7 sin la seccion de
bastidor derecha 45, la seccion de bastidor izquierda 46, la seccidon de cabecera 47, la seccién de los pies 47a y las
secciones de apoyo 41, 42, 43, 44. Por lo tanto solo quedan los dispositivos elevadores 1 unidos entre si a través de
las vigas longitudinales 54, 55, los cuales estan realizados de igual manera y que a continuacion seran descritos
mas detalladamente con referencia a las figuras 1 a 3.

Cada uno de los dispositivos elevadores 1 esta equipado con rodillos 2, por lo que los dispositivos elevadores 1 vy,
por lo tanto, también las camas 40 son desplazables. Los rodillos 2 estan montados de manera giratoria a través de
cojinetes giratorios 3 en un portarrodillos 4.

Los dispositivos elevadores 1 presentan respectivamente una primera y una segunda pata doblemente telescopica
con respectivamente una seccion de pata inferior 7a, 7b, una secciéon de pata media 8a, 8b y una seccién de pata
superior 9a, 9b. La seccion de pata inferior 7a de la primera pata estd conectada de manera fija a través de un
travesafo inferior 5 y un travesafio medio 6 con la seccion de pata inferior 7b de la segunda pata en forma de
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bastidor. En el lado exterior de la seccion de pata inferior 7a de la primera pata y de la seccién de pata 7b de la
segunda pata se encuentran montados los portarrodillos 4 de los rodillos 2.

La seccion de pata inferior 7a de la primera pata y la seccién de pata inferior 7b de la segunda pata estan
configuradas sustancialmente en forma de tubo. El diametro interior de la segunda seccion de pata 7a de la primera
pata y de la seccion de pata inferior 7b de la segunda pata esta dimensionado de tal manera que la seccion de pata
media 8a de la primera pata esta alojado de forma desplazable en la seccion de pata inferior 7a de la primera pata y
analogamente también la seccion de pata media 8b de la segunda pata en la seccion de pata inferior 7b de la
segunda pata.

También la seccion de pata media 8a de la primera pata y la seccion de pata media 8b de la segunda pata estan
configuradas en forma de tubo. Las secciones de pata medias 8a, 8b a este respecto presentan respectivamente un
diametro interior que esta dimensionado de tal manera que la seccién de pata superior 9a de la primera pata y la
seccion de pata superior 9b de la segunda pata pueden desplazarse dentro de la respectiva seccion de pata media
8a, 8b de la primera y de la segunda pata, respectivamente. Los extremos superiores de las secciones de pata 9a,
9b por lo demas estan unidos entre si de manera fija a través de un travesafio superior 10. De esta manera, la
primera y la segunda pata solo pueden ser extendidas y retraidas de manera paralela entre si.

En el extremo inferior de la seccion de pata inferior 7a, 7b de la primera pata y de la segunda pata, en el lado
interior, es decir, entre las paredes de la respectiva seccién de pata 7a, 7b se encuentra dispuesta una primera
polea de inversion exterior 12, 22. Desplazada hacia adentro con respecto a esta primera polea de inversion exterior
12, 22 se encuentra sujetada directamente en el exterior de la respectiva seccion de pata inferior 7a, 7b una primera
polea de inversion interior 13, 23 en el soporte inferior 5. Adicionalmente se disponen segundas poleas de inversion
14, 24 en el travesafo medio 6 de manera inmediatamente adyacente a los extremos superiores de las secciones de
pata inferiores 7a, 7b. Adicionalmente, en los extremos inferiores de las secciones de pata medias 8a, 8b se
encuentran montadas terceras poleas de inversiéon 15, 25, en donde estas terceras poleas de inversiéon 15, 25 estan
sujetadas de tal manera en las secciones de pata medias 8a, 8b que se guian en una ranura longitudinal interior de
las secciones de pata inferiores 7a, 7b. Asimismo se proveen cuartas poleas de inversion 16, 26 que estan
montadas en los extremos superiores de las secciones de pata medias 8a, 8b, en donde estas cuartas poleas de
inversion 16, 26 se sumergen dentro de los extremos inferiores de las secciones de pata superiores 9a, 9b. Para la
sujecion de estas cuartas poleas de inversion 16, 26, las secciones de pata medias 8a, 8b presentan un tubo que
esta conectado de manera concéntrica con respecto a la pared exterior de las secciones de pierna medias 8a, 8b en
el extremo inferior de las secciones de pata medias con la pared exterior y presenta un diametro exterior que es
menor que el diametro interior de las secciones de pata superiores 9a, 9b, de tal manera que éste tubo
concéntricamente sujetado en el extremo inferior de las secciones de pata medias 8a, 8b en el estado retraido del
dispositivo elevador 1 puede sumergirse dentro de las secciones de pata superiores 9a, 9b.

En el travesafio medio 6 se provee un medio de accionamiento, con el que el dispositivo elevador 1 puede ser
extendido y retraido, respectivamente. Para esto, el medio de accionamiento presenta un motor 32 que esta unido
con un eje motriz 30 a través de un engranaje 31, cuyo eje se extiende de manera perpendicular en relacion al
travesafo medio 6. Sobre el eje motriz 30 se encuentra sujetado un rodillo de accionamiento 20. Inmediatamente
adyacente a este rodillo de accionamiento 20 se encuentra montado un rodillo de presion 19, cuyo eje de giro
también se extiende de manera perpendicular con respecto al travesafio 6, en donde el rodillo de presién 20 esta
apoyado en el travesano.

El dispositivo elevador 1, segun se representa en las figuras 1 a 3, se completa mediante un primer cable 11 y un
segundo cable 21. A estos cables 11, 21 esta asignado respectivamente un grupo de poleas de inversion, en donde
al primer cable 11 esta asignada la primera polea de inversion exterior 12, la primera polea de inversion interior 13,
la segunda polea de inversion 14, la tercera polea de inversion 15 y la cuarta polea de inversion 16. Al segundo
grupo de poleas de inversion, que estan asignadas al segundo cable 21, pertenecen la primera polea de inversion
exterior 22, la primera polea de inversion interior 23, la segunda polea de inversion 24, la tercera polea de inversion
25y la cuarta polea de inversion 26.

El primer cable 11 esta dispuesto de la siguiente manera en el dispositivo elevador. Con un primer extremo 17, el
cable 11 esta sujetado en el extremo inferior de la seccién de pata superior 9b. Partiendo desde alli se guia hacia
arriba a la cuarta polea de inversion 16. Por medio de la polea de inversion, el primer cable 11 invierte su sentido
direccional en direccién hacia la tercera polea de inversion 15, que esta sujetada en el extremo inferior de la seccion
de pata media 8b. También aqui el primer cable 11 se invierte por 180°, de tal manera que ahora se extiende hacia
arriba en direccion a la segunda polea de inversion 14. Desde la segunda polea de inversion 14, el primer cable 11
es guiado de forma multiple alrededor del rodillo de accionamiento 20, desde la que el primer cable se guia sobre el
rodillo de presiéon 19 hacia la primera polea de inversion interior 13. Desde la primera polea de inversion interior 13,
el primer cable se extiende entonces de manera horizontal en relacién a la primera polea de inversion exterior 12,
desde la que el primer cable se guia hacia arriba para ser sujetado con su segundo extremo 18 en el travesafo
superior 10.

El segundo cable 21 se encuentra dispuesto sustancialmente de manera simétricamente complementaria en relacion
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al primer cable 11, siendo guiado por medio de las poleas de inversion del segundo grupo de poleas de inversion 22,
23, 24, 25, 26. De manera correspondiente, el primer extremo 27 del segundo cable 21 esta sujetado en el extremo
inferior de la seccién de pata superior 9a. Desde alli se extiende hacia arriba a la cuarta polea de inversion 26,
desde la que el segundo cable 21 se dirige hacia abajo a la tercera polea de inversién 25, en la que el segundo
cable 21 nuevamente se invierte por 180°. Después, el segundo cable 21 es guiado hacia la segunda polea de
inversion 24. El segundo cable 21 abandona la segunda polea de inversion 24 de manera horizontal hacia el centro
del travesafio medio 6, para luego ser guiado de forma multiple alrededor del rodillo de accionamiento 20. Desde el
rodillo de accionamiento 20, el segundo cable 21 es guiado entonces hacia la primera polea interior 23 y desde alli
hacia la primera polea exterior 22. Desde la primera polea de inversion exterior 22, el segundo cable 21 se dirige
entonces hacia arriba para ser sujetado de manera analoga al primer cable 11 con su segundo extremo 28 en el
travesano superior 10.

Mediante un giro del rodillo de accionamiento 20 causado por una puesta en funcionamiento del motor 32,
dependiendo de la direccion de giro, el primer cable 11 es movido o invertido desde la segunda polea de inversion
14 hacia la primera polea de inversion interior 13 y al mismo tiempo el segundo cable 21 es movido o invertido desde
la primera polea interior 23 hacia la segunda polea de inversion 24. A este respecto, para la transmision del
momento de torsion del rodillo de accionamiento 20 al primer cable 11 o al segundo cable 21, respectivamente, se
aprovecha solamente la fuerza de friccién que actua entre el respectivo cable 11, 21 y el rodillo de accionamiento 20.
Esta fuerza de friccion se incrementa debido a la multiple envoltura del primer cable 11 y del segundo cable 21
alrededor del rodillo de accionamiento 20. El rodillo de presiéon 19 a este respecto tiene la funciéon de que las fuerzas
(radiales) que actian sobre el eje motriz 30 a través del primer cable 11 y del segundo cable 21, respectivamente, se
dirijan simétricamente de manera mutuamente contraria y, por lo tanto, se contrarresten. De esta manera es posible
apoyar el eje motriz solamente en el engranaje 31. En una forma de realizaciéon ventajosa de un dispositivo elevador
de acuerdo con la presente invencion, esto también se realiza esa manera. Sin embargo, también es posible que si
se omite el rodillo de presion 19, el primer cable 11 se dirija directamente desde la primera polea de inversion 13 al
rodillo de accionamiento 20. En este caso, sin embargo, sera necesario apoyar el eje motriz 30 no solamente en el
engranaje 31, sino también con su extremo opuesto.

Mediante un giro del rodillo de accionamiento 20 en el sentido contrario a las manecillas del reloj, el primer cable 11
es arrastrado desde la primera pata 7a, 8a, 9a en direccidon hacia la segunda pata 7b, 8b, 9b. Al mismo tiempo, el
segundo cable 21 es movido en la direccién contraria, es decir, desde la segunda pata 7b, 8b, 9b hacia la primera
pata 7a, 8a, 9a. Con un dispositivo elevador extendido, tal como se representa en la Fig. 1, esto resulta en que el
travesario 10 se acorte debido al acortamiento de la seccion de cable entre el segundo extremo 18 del primer cable
11 y el segundo extremo 28 del segundo cable 21 y las respectivas primeras poleas de inversion exteriores 12, 22.
Debido a esto, el travesafio es tirado hacia abajo. La longitud de cable ganada por la traccién hacia abajo del primer
travesafo 10 entre el segundo extremo 18 o 28 y las primeras poleas de inversion exteriores 12 o 22 es tirada por el
movimiento del rodillo de accionamiento 20 en direccion hacia las segundas poleas de inversion 14 o 24,
respectivamente. Debido al movimiento descendente del travesafio 10, el extremo inferior de las secciones de pata
superiores 9a, 9b es movido hacia abajo y las secciones de pata superiores 9a, 9b se sumergen en las secciones de
pata medias 8a, 8b. Debido a esto se incrementa la distancia entre el extremo inferior de las secciones de pata
superiores 9a, 9b en las que se encuentran sujetados los primeros extremos del primer cable 11 o del segundo cable
21, respectivamente, y las cuartas poleas de inversion 16 o 26, respectivamente. A este respecto, la prolongacién de
la distancia corresponde exactamente a la longitud por la que se acortar distancia entre el travesafo superior 10 y la
primera polea de inversion exterior. Debido al movimiento de traccién en el primer cable 11 o en el segundo cable
21, respectivamente, la longitud de cable ganada debido a la reduccién de la distancia entre el segundo extremo 18
0 28, respectivamente, y la primera polea de inversion exterior 12 o 22, respectivamente, es consumida por el
aumento de la distancia entre el primer extremo 17 o 18 de los cables 11, 21 y la cuarta polea de inversion 16 o 26.

Si después de un determinado tiempo de giro del rodillo de accionamiento 20 en sentido contrario a las manecillas
del reloj el extremo inferior de las secciones de pata superiores 9a, 9b se ha sumergido completamente dentro de las
secciones de pata medias 8a, 8b y al mismo tiempo el extremo superior de las secciones de pata medias 8a, 8b ha
chocado contra el travesafo 10, entonces ya no es posible ningin movimiento relativo entre las secciones de pata
superiores 9a, 9b y las secciones de pata medias 8a, 8b. En cambio, si continda el movimiento de accionamiento por
el motor 32 y si el rodillo de accionamiento 20 continta girando el sentido contrario a las manecillas del reloj, se
produce un movimiento relativo entre las secciones de pata medias 8a, 8b y las secciones de pata inferiores 7a, 7b.
Debido al movimiento de traccion adicional del primer cable 11 desde la primera pata 7a, 8a, 9a y a la segunda pata
7b, 8b, 9b del segundo cable 21 desde la segunda pata 7b, 8b, 9b a la primera pata 7a, 8a, 9a, el travesafio 10 se
tira adicionalmente hacia abajo. A este respecto, las secciones de pata medias 8a, 8b se sumergen en las secciones
de pata inferiores 7a, 7b. La longitud de cable ganada por el acortamiento de la distancia del travesafio 10 y los
primeros rodillos exteriores 12, 22 es compensada entonces por el aumento de la distancia entre las segundas
poleas de inversion 14, 24 y las terceras poleas de inversion 15, 25.

Por lo demas, también es posible que durante el movimiento de retraccion del dispositivo elevador 1 primero se
desplacen las secciones de pata medias 8a, 8b dentro de las secciones de pata inferiores 7a, 7b, antes de que las
secciones de pata superiores 9a, 9b sean movidas por el movimiento de traccién en el primer cable 11 o en el
segundo cable 21 al interior de las secciones de pata medias 8a, 8b.
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Sin embargo, si en particular con el dispositivo elevador retraido (Fig. 2) el rodillo de accionamiento 20 gira en el
sentido de las manecillas del reloj, el primer cable 11 es tirado desde la segunda pata 7b, 8b, 9a en direccién hacia
la primera pata 7a, 8a, 9a. Al mismo tiempo el segundo cable 21 es tirado desde la segunda pata 7a, 8a, 9b en
direccion hacia la segunda pata 7b, 8b, 9b. Debido al movimiento de traccion del primer cable 11, de la segunda
pata 7b, 8b, 9b a la primera pata 7a, 8a, 9a, se reducen de manera consecutiva o simultanea las distancias entre la
segunda polea de inversion 14 y la tercera polea de inversion 15, por una parte, y entre la tercera polea de inversion
15y la cuarta polea de inversién 16, por otra parte. Debido al movimiento de traccion simultaneo del segundo cable
21 se reduce la distancia correspondiente entre la segunda polea de inversion 24 y la polea de inversion 25 o entre
la tercera polea de inversion 25 y la cuarta polea de inversion 26. Debido a esto, el travesafio superior 10 se mueve
hacia arriba y el dispositivo elevador 1 se extiende. La longitud de cable ganada por el movimiento de traccion de los
cables 11, 21 y el acortamiento de las distancias entre la respectiva segunda polea de inversion 14 o0 24 y la tercera
polea de inversion 15 o 25, por una parte, y la respectiva tercera polea de inversion 15 o 25 y la respectiva cuarta
polea de inversion 16 o 26, por otra parte, es compensada por el aumento de la distancia entre el segundo extremo
18, 28 del primer cable 11 o del segundo cable 21 y las primeras poleas de inversion exteriores 12, 22.

El dispositivo elevador representado en las figuras 8 a 15 de acuerdo con la presente invencién corresponde en su
construccion basica al dispositivo elevador de acuerdo con las figuras 1 a 3. Por lo tanto, algunas piezas del
segundo dispositivo elevador de acuerdo con la presente invencidon se designan con los mismos caracteres de
referencia que las piezas correspondientes del primer dispositivo elevador de acuerdo con las figuras 1 a 3, cuando
esas piezas se corresponden en su funcién. En particular la construccion de las patas del segundo dispositivo
elevador es tan similar a la construccién de las patas de acuerdo con el primer dispositivo elevador, que en lo
referente a la construccion de las patas se remite a la descripcion correspondiente a las figuras 1 a 3.

También la guia del primer cable 11 y el segundo cable 21 en el dispositivo elevador de acuerdo con las figuras 8 a
15 corresponde sustancialmente a la guia del cable en el dispositivo elevador de acuerdo con las figuras 1 a 3. La
diferencia fundamental en la conducciéon del cable consiste en que en el dispositivo elevador de acuerdo con las
figuras 1y 2, el segundo extremo 18 del primer cable y el segundo extremo 28 del segundo cable 21 se disponen
entre las dos patas y no como en el dispositivo elevador de acuerdo con las figuras 1 y 2 en el lado exterior de las
dos patas. Debido a esto se suprime en ambos grupos de poleas la primera polea respectivamente exterior, por la
que en el dispositivo elevador de acuerdo con las figuras 1 a 3 el primer cable 11 o el segundo cable 21 se invierten
hacia arriba. En el dispositivo elevador de acuerdo con las figuras 8 al 15, el primer cable 11 y el segundo cable 21
son invertidos hacia arriba por el entonces Unico primer rodillo 12 o 22.

Debido a esta disposicion de los segundos extremos 18, 28 del primer cable 11. El segundo cable 21,
respectivamente, en el lado interior de las dos patas 7, 8, 9, en comparacion con el dispositivo elevador de acuerdo
con las figuras 1y 2, se puede prescindir de los primeros rodillos exteriores. Por esta razén, el dispositivo elevador
de acuerdo con las figuras 8 a 15 es aun mas compacto.

El dispositivo elevador de acuerdo con las figuras 8 a 15 adicionalmente es ain mas compacto que el dispositivo
elevador de acuerdo con las figuras 1 a 3, debido a que el motor 32 y el engranaje 31 se disponen ubicados entre
las dos patas 7, 8, 9. De manera contraria a esto, en el dispositivo elevador de acuerdo con las figuras 1 a 3, el
motor 32 y el engranaje 31 estan dispuestos por lo menos parcialmente dentro de una regidon ubicada fuera del
espacio entre las dos patas 7, 8, 9, segun se puede ver bien también en la representacion de la cama de cuidados
de acuerdo con las figuras 4 a 7.

Debido a la disposicion diferente del motor 32 y del engranaje 31 y el cambio en las relaciones de espacio entre las
dos patas 7, 8, 9 del dispositivo elevador, se ha demostrado que es ventajoso que el rodillo de accionamiento 20 sea
accionado indirectamente por medio de una correa dentada 34 a través del eje motriz 30 que sale del engranaje 31.
El eje motriz 30 para esto presenta una rueda dentada 33 en la que engrana la correa dentada 34. Igualmente, el
rodillo de accionamiento 20 presenta una rueda dentada 35 que se encuentra en contacto de engrane con la correa
dentada 34. El rodillo de accionamiento 20, de manera diferente con respecto al rodillo de accionamiento 20 del
dispositivo elevador de acuerdo con las figuras 1 a 3, presenta dos agujeros radiales. A través de estos agujeros
radiales en el rodillo de accionamiento se hace pasar el primer cable 11 o el segundo cable 21, respectivamente. Los
cables 11, 21 después de su salida de los agujeros radiales se desvian en un angulo sustancialmente recto, por lo
que estan fijados en sujecion de apriete dentro del agujero. Por lo tanto, la seccién de los cables 11, 21 que pasa a
través de los agujeros radiales no se puede desenrollar del rodillo de accionamiento 20. Para que se pueda
modificar la longitud de cable del primer cable 11 y del segundo cable 21 entre el rodillo de accionamiento y el primer
extremo 17, 27 y los segundos extremos 18, 28 durante la extension o la retraccion del dispositivo elevador, tiene
que estar asegurado que la longitud de cable adicional requerida pueda ser desenrollada desde el rodillo de
accionamiento 20 o que la longitud de cable excedente se pueda enrollar en el rodillo de accionamiento 20,
respectivamente.

El dispositivo elevador de acuerdo con las figuras 8 al 15 presenta un freno que permite frenar el movimiento de
retraccion del dispositivo elevador y a este respecto en particular compensa las fuerzas de gravedad que actuan
sobre las piezas moviles del dispositivo elevador. De esta manera es posible retraer el dispositivo elevador



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2 540 899 T3

aproximadamente con la misma velocidad con la que la misma se puede extender. El freno también se encarga de
que el dispositivo elevador extendido y con el motor 32 parado no se pueda hundir o descender abruptamente
debido a las fuerzas que actian sobre las piezas moviles del dispositivo elevador cuando el motor 32 no esta en
funcionamiento.

Como freno, el dispositivo elevador de acuerdo con las figuras 8 al 15 ventajosamente presenta un resorte
abrazador 36. Este resorte abrazador 36 esta fijado con un extremo en un elemento de sujecion 37 que forma parte
de una chapa angular 38. Esta chapa angular 38 esta fijada mediante tornillos 39 en el travesario inferior 5 del
dispositivo elevador. El resorte abrazador 36, por lo tanto, esta fijado con uno de sus extremos frente al travesafio
inferior 5 y, por lo tanto, las dos secciones inferiores 7a, 7b. El resorte abrazador es atravesado por el eje motriz 30.
A este respecto, el resorte abrazador 36 esta dispuesto de manera tan proxima al eje motriz 30 que dependiendo del
giro del eje motriz 30 el resorte abrazador se cierra o se abre. A este respecto, el dispositivo elevador de acuerdo
con las figuras 8 al 15 esta configurado de tal manera que con un movimiento de giro del eje motriz 30 que produce
la retraccion del dispositivo elevador, el resorte abrazador 36 se cierra y el motor 32 tiene que trabajar en contra de
la fuerza aplicada por el resorte abrazador 36. También con el motor 32 parado, el resorte abrazador 36 esta pegado
de manera tan préxima al eje motriz 30 que si el dispositivo elevador fuese empujado en la direccidon de retraccion
sin poner en marcha el motor 32 se tendria que trabajar contra la fuerza del resorte abrazador 36. Por el contrario, si
el motor 32 es puesto en funcionamiento de tal manera que el dispositivo elevador se extienda, el giro del eje motriz
30 la apertura del resorte abrazador 36. El eje motriz 30 de esta manera se libera sustancialmente de una influencia
de fuerzas, de tal manera que el eje motriz 30 en realidad puede girar de manera libre con respecto al resorte
abrazador 36. Por lo tanto, el freno no actia durante la extensién del dispositivo elevador.

Una diferencia adicional entre el dispositivo elevador de acuerdo con las figuras 1 a 3 y el dispositivo elevador de
acuerdo con las figuras 8 al 15 consiste en la fijacion de los rodillos 2 en el bastidor formado por las patas 7, 8, 9 y el
travesafio superior 6 o el travesario inferior 5, respectivamente. Mientras que los rodillos 2 en el dispositivo elevador
de acuerdo con las figuras 1 a 3 estan sujetados directamente en el bastidor mediante un portarrodillos 4, los
portarrodillos 4 en el dispositivo elevador de acuerdo con las figuras 8 a 15 pueden ajustarse en su altura con
respecto al bastidor. Los rodillos 2 estan fijados en el extremo inferior de un portarrodillos 4 en forma de tubo. Este
portarrodillos 4 esta fijado con altura regulable en un casquillo de un portador de pies de soporte 70. Al mismo
tiempo, en este de portador de pies de soporte 70 se encuentran sujetados pies de soporte 71, sobre los que
normalmente se apoya la cama. Sin embargo, cuando sea necesario mover la cama, el dispositivo elevador tiene
que ser retraido completamente para poder ser colocado en una posicion de rodadura. Cuando se retrae el
dispositivo elevador, el travesafio superior 10 choca contra el extremo superior de los portarrodillos 4. Con un
movimiento de retraccion adicional del dispositivo elevador, el travesafio superior 10 empuja sobre los extremos
libres de los portarrodillos 4, por lo que el portarrodillos 4 es empujado hacia abajo con respecto al portador de pies
der soporte 70. Los portarrodillos 4 de esta manera son empujados en la parte de abajo fuera del portador de pies
de soporte 70. El empuje hacia afuera del portarrodillos 4 y de los rodillos asociados hace que los pies de soporte 71
se levanten del piso. La cama se encuentra entonces en una posicion de rodadura y puede ser desplazada sin
problemas sobre los rodillos 2.

Para que el dispositivo elevador no sufre ningun dafio en caso de un funcionamiento no controlado del motor 32, en
el dispositivo elevador de acuerdo con las figuras 8 a 15 se proveen interruptores 61, 62, 63 que previenen un dafio
del dispositivo elevador y, cuando el dispositivo elevador se usa en una cama de cuidados, previenen también que la
cama adopte determinadas posiciones peligrosas para un ocupante de la cama de cuidados. Los interruptores 61,
62, 63 a este respecto son accionados a través de un primer elemento de accionamiento 67 y un segundo elemento
de accionamiento 69, por lo que los interruptores 61, 62, 63 interrumpen la alimentacién de corriente hacia el motor
32 y desconectar el accionamiento elevador. El primer elemento de accionamiento 67 y el segundo elemento de
accionamiento 69 estan sujetados en una primera barra en extremos opuestos. La primera barra 60 esta guiada por
un lado en un casquillo de guia 66 y por otro lado en una segunda barra 65 que encaja en la primera barra 60 y que
esta sujetada en el travesafio superior 10. El primer interruptor 61 y el segundo interruptor 62 estan sujetados de tal
manera en relacion al casquillo de guia 66 que tanto el primer interruptor 61 como también el segundo interruptor 62
pueden ser activados exclusivamente por el segundo elemento de activacién 69. El tercer interruptor 63, en cambio,
puede ser activado exclusivamente por el segundo elemento de accionamiento.

Durante la extension del dispositivo elevador, la segunda barra 65 conectada con el travesafio superior 10 que se
mueve hacia arriba. La primera barra 60 se desliza sobre la segunda barra 65 hacia abajo a causa de la fuerza de
gravedad, hasta que un talén de arrastre no representado en la segunda barra 65 tire la primera barra 60 hacia
arriba. Entonces también la primera barra 60 se mueve hacia arriba. Un segundo resorte 68, que se encuentra
insertado entre el casquillo de guia y el primer elemento de accionamiento 67, a este respecto al principio mantiene
el primer elemento de accionamiento distanciado del casquillo de guia, de tal manera que el tercer interruptor 63 no
es accionado. Sin embargo, si durante una extension adicional la barra 60 es tirada adicionalmente hacia arriba, €l
segundo resorte 68 se comprime y el primer elemento de activacion actlia sobre el tercer interruptor 63 y activa el
mismo. Debido a esto se desconecta el motor 32. Se ha alcanzado la posicién mas alta del dispositivo elevador.

Durante la retraccién del dispositivo elevador, el travesano superior 10 desciende. De esta manera también se
mueven hacia abajo la segunda barra 65 y la primera barra 60. Cuando el dispositivo elevador haya alcanzado una
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posicion media, el segundo elemento de accionamiento 69 choca contra un primer resorte 64. Este primer resorte
mantiene el segundo elemento de accionamiento 69 distanciado del casquillo de guia y previene asi un
accionamiento del primer o segundo interruptor 61, 62. Solo cuando la segunda barra haya entrado completamente
dentro de la primera barra 60 y el travesafio superior 10 haya empujado la primera barra en contra de la presion de
resorte del primer resorte 64 hacia abajo, el segundo elemento de accionamiento 69 entra dentro del alcance del
primer interruptor 61 y activa el mismo. El dispositivo elevador habra alcanzado entonces su posicion mas baja. En
esta posicion inferior, el dispositivo elevador reposa sobre las patas de soporte 71. Si entonces se quiere llevar el
dispositivo elevador a una posicion de rodadura, en la que los pies de soporte 71 se levantan del piso y el dispositivo
elevador queda apoyado enteramente sobre los rodillos 2, es necesario anular la interrupcion producida por el primer
interruptor 61. Esto se puede realizar, por ejemplo, a través de un interruptor adicional, en particular un interruptor de
llave, que puentee al primer interruptor 61. Un dispositivo de este tipo se desvela, por ejemplo, en el documento de
patente con el nimero de publicacién DE 41 43 182 C2. Si se ha puenteado el primer interruptor 61, el dispositivo
elevador podra descender adicionalmente, hasta que el segundo elemento de accionamiento 69 active el segundo
interruptor 62 y desconecte nuevamente el motor 32. El dispositivo elevador se encuentra entonces en la posicion de
rodadura y puede ser desplazado facilmente a otro sitio.

Lista de caracteres de referencia

1 Dispositivo elevador

2 Rodillos

3 Cojinete giratorio

4 Portarrodillos

5 Travesafio inferior

6 Travesafio medio

7a Seccién de pata inferior de la primera pata
8a Seccién de pata media de la primera pata
9a Seccidn de pata superior de la primera pata
7b Seccion de pata inferior de la segunda pata
8b Seccion de pata media de la segunda pata
9b Seccion de pata superior de la segunda pata
10 Travesafio superior

11 Primer cable

12,13 Primeras poleas de inversién al primer cable
14 Segunda polea de inversion al primer cable
15 Tercera polea de inversion al primer cable
16 Cuarta polea de inversion al primer cable

17 Primer extremo del primer cable

18 Segundo extremo del primer cable

19 Rodillo de presién

20 Rodillo de accionamiento

21 Segundo cable

22,23 Primeras poleas de inversion al segundo cable
24 Segunda polea de inversién al segundo cable
25 Tercera polea de inversion al segundo cable
26 Cuarta polea de inversién al segundo cable
27 Primer extremo del segundo cable

28 Segundo extremo del segundo cable

30 Eje motriz

31 Engranaje

32 Motor

33 Rueda dentada

34 Correa dentada

35 Rueda dentada

36 Resorte abrazador

37 Elemento de sujecion

38 Capa angular

39 Tornillos

40 Cama de cuidados

41 Primera seccion de apoyo

42 Segunda seccién de apoyo

43 Tercera seccion de apoyo

44 Cuarta seccion de apoyo

45 Seccion de bastidor derecha

46 Seccién de bastidor izquierda

47 Seccion de cabecera

47a Secciodn de los pies



48, 51
49, 52
50, 53
54
55

60
61
62
63

65
66

68
69
70
71
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Cubierta inferior

Cubierta media

Cubierta superior
Primera viga longitudinal
Segunda viga longitudinal

Primera barra

Primer interruptor

Segundo interruptor

Tercer interruptor

Primer resorte

Segunda barra

Casquillo de guia

Primer elemento de accionamiento
Segundo resorte

Segundo elemento de accionamiento
Portador de pies de soporte

Pie de soporte

10
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REIVINDICACIONES
1. Dispositivo elevador (1) para camas, en particular para camas de hospital y camas de cuidados,

- con una primera pata telescépica (7a, 8a, 9a) y una segunda pata telescopica (7b, 8b, 9b) que
respectivamente presentan una seccion de pata inferior fija (7a, 7b) y una seccion de pata superior moévil en
relacion a la otra (9a, 9b),

- con por lo menos un travesafo (5, 6, 10) que une las patas (7, 8, 9) entre si,

- con un accionamiento de rotacion (19, 20, 30 a 35) para el ajuste de longitud simultaneo de las patas (7, 8, 9)
del dispositivo elevador (1),

- con un primer medio de traccion (11) y un segundo medio de traccion (21),

- en donde un primer extremo (17, 27) del primer medio de traccion (11) del segundo medio de traccion (21),
respectivamente, estan sujetados en el extremo inferior de la seccion de pata superior (9b, 9a) de la segunda
pata (7b, 8b, 9b) o de la primera pata (7a, 8a, 9a),

- en donde un segundo extremo (18, 28) del primer medio de traccion (11) o del segundo medio de traccion
(21), respectivamente, se encuentra sujetado de manera por lo menos indirecta en la seccion de pata superior
(9b, 9a) de la primera pata (7a, 8a, 9a) o de la segunda pata (7b, 8b, 9b), y

- en donde el primer medio de traccion (11) y el segundo medio de traccion (21) se cruzan entre si en la region
entre la primera pata (7a, 8a, 9a) y la segunda pata (7b, 8b, 9b),

- en donde el dispositivo elevador presenta un primer grupo de poleas de inversion (12 a 16) y un segundo
grupo de poleas de inversién (22 a 26),

- en donde al primer medio de traccion (11) se asigna el primer grupo de poleas de inversion (12 a 16) y al
segundo medio de traccion (21) se asigna el segundo grupo de poleas de inversion,

- en donde por medio del accionamiento de rotacion (19, 20, 30 a 35) el primer medio de traccion (11) o el
segundo medio de traccion (21) puede ser tirado desde la primera pata (7a, 8a, 9a) hacia la segunda pata (7b,
8b, 9b) y viceversa, para de esa manera desplazar las secciones de pata superiores (9b, 9a) hacia abajo o
hacia arriba en relacion a las secciones de pata inferiores (7a, 7b),

caracterizado por

que las patas (7a, 8a, 9a; 7b, 8b, 9b) presentan respectivamente una seccion de pata media (8a, 8b) que puede
moverse respectivamente en relacion a la seccion de pata inferior (7a, 7b) y la seccion de pata superior (9a, 9b),

que el primer grupo de poleas de inversion (12 a 16) comprende una tercera polea de inversion (15) en la region del
extremo inferior de la seccion de pata media (8b) de la segunda pata, y

que el segundo grupo de poleas de inversion (22 a 26) comprende una tercera polea de inversion (25) en la region
del extremo inferior de la seccion de pata media (8a) de la primera pata.

2. Dispositivo elevador de acuerdo con la reivindicacion 1, caracterizado por que el primer grupo de poleas de
inversion (12 a 16) comprende por lo menos una primera polea de inversion (12, 13) en la region del extremo inferior
de la seccion de pata inferior (7a) de la primera pata (7a, 8a, 9a).

3. Dispositivo elevador de acuerdo con la reivindicacion 1 o 2, caracterizado por que el primer grupo de poleas de
inversion (12 a 16) comprende una segunda polea de inversion (14) en la region del extremo superior de la seccion
de pata inferior (7b) de la segunda pata (7b, 8b, 9b).

4. Dispositivo elevador de acuerdo con una de las reivindicaciones 1 a 3, caracterizado por que el segundo grupo de
poleas de inversion (22 a 26) comprende por lo menos una primera polea de inversion (22, 23) en la regién del
extremo inferior de la seccion de pata inferior (7b) de la segunda pata (7b, 8b, 9b).

5. Dispositivo elevador de acuerdo con una de las reivindicaciones 1 a 4, caracterizado por que el segundo grupo de
poleas de inversién (22 a 26) comprende una segunda polea de inversion (24) en la region del extremo superior de
la seccion de pata inferior (7a) de la primera pata (7a, 8a, 9a).

6. Dispositivo elevador de acuerdo con una de las reivindicaciones 1 a 5, caracterizado por que el primer grupo de
poleas de inversién (12 a 16) comprende una cuarta polea de inversion (16) en la region del extremo superior de la
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seccion de pata media (8b) de la segunda seccion de pata.

7. Dispositivo elevador de acuerdo con una de las reivindicaciones 1 a 6, caracterizado por que el segundo grupo de
poleas de inversion (22 a 26) comprende una tercera polea de inversion (25) en la region del extremo inferior de la
seccion de pata media (8a) de la primera pata.

8. Dispositivo elevador de acuerdo con una de las reivindicaciones 1 a 7, caracterizado por que el segundo grupo de
poleas de inversién (22 a 26) comprende una cuarta polea de inversion (26) en la region del extremo superior de la
seccion de pata media (8a) de la primera pata.

9. Dispositivo elevador de acuerdo con una de las reivindicaciones 3 a 8, caracterizado por que el primer medio de
traccion (11) se extiende desde su segundo extremo (18) sobre por lo menos una primera polea de inversion (12, 13)
del primer grupo, el accionamiento de rotacion (19, 20, 30 a 35) y la segunda polea de inversion (14) del primer
grupo hasta el primer extremo (17).

10. Dispositivo elevador de acuerdo con la reivindicacion 9, caracterizado por que el primer medio de traccion (11)
es guiado entre la segunda polea de inversion (14) del primer grupo y el primer extremo (17) sobre la tercera polea
de inversion (15) y la cuarta polea de inversion (16) del primer grupo.

11. Dispositivo elevador de acuerdo con una de las reivindicaciones 5 a 10, caracterizado por que el segundo medio
de traccion (21) se extiende desde su segundo extremo (28) sobre por lo menos una primera polea de inversion (22,
23) del segundo grupo, el accionamiento de rotacion (19, 20, 30 a 35) y la segunda polea de inversion (24) del
segundo grupo hasta el primer extremo (17) del segundo cable (21).

12. Dispositivo elevador de acuerdo con la reivindicacion 11, caracterizado por que el segundo medio de traccion
(21) es guiado entre la segunda polea de inversion (24) del primer grupo y el primer extremo (27) sobre la tercera
polea de inversion (25) y la cuarta polea de inversion (26).

13. Dispositivo elevador un de acuerdo con una de las reivindicaciones precedentes, caracterizado por que el primer
medio de traccion (11) y el segundo medio de tracciéon (21) pueden ser accionados por medio de un rodillo de
accionamiento (20) del accionamiento de rotacion (19, 20, 30 a 35).

14. Dispositivo elevador de acuerdo con la reivindicacion 13, caracterizado por que el rodillo de accionamiento (20)
puede ser accionado por un eje motriz (30) a través de una correa (34).

15. Dispositivo elevador de acuerdo con la reivindicacion 14, caracterizado por que el eje motriz (30) es guiado fuera
de un engranaje (31) que puede ser accionado con un motor (32).

16. Dispositivo elevador de acuerdo con la reivindicacion 13, caracterizado por que el primer medio de traccion (11)
y el segundo medio de traccion (21) estan fijados en el rodillo de accionamiento (20).

17. Dispositivo elevador de acuerdo con una de las reivindicaciones precedentes, caracterizado por que el
dispositivo elevador comprende un freno.

18. Dispositivo elevador de acuerdo con la reivindicaciéon 17, caracterizado por que el freno frena el movimiento del
dispositivo elevador durante la retraccion de las patas (7, 8, 9).

19. Dispositivo elevador de acuerdo con la reivindicacion 18, caracterizado por que el freno comprende un resorte
abrazador (36).
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