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DESCRIPCION
Recipiente con tapa que se puede sellar

Esta descripcion esta relacionada con un recipiente de almacenamiento que tiene una tapa que es capaz de sellar con el
recipiente. La Patente de EE.UU. N° 7.815.067 describe tal tipo de recipiente. El documento JP-3-038533 U describe un
recipiente de almacenamiento de acuerdo con la parte del preambulo de la reivindicacion 1. Este recipiente comprende
una tapa con una junta que contacta con la pared interior del recipiente y se mantiene firmemente contra ella mediante
empujadores mdviles.

La invencidn es un conjunto de recipiente de almacenamiento de acuerdo con la reivindicacion 1 adjunta. Incluye un
recipiente que tiene una abertura y una tapa para cubrir la abertura. La tapa incluye una tapa superior, un botén, una junta,
un empujador de junta y un brazo. La tapa superior define una superficie superior de la tapa. El boton se puede mover en
una primera direccién axial con respecto a la tapa superior entre una posicién proyectada en la que la superficie superior
del botén esta desplazada de la superficie superior de la tapa y una posicién presionada en la que la superficie superior
del botdn esta mas cerca de la superficie superior de la tapa en comparacion con la posicién proyectada. La junta se puede
mover entre un estado contraido y un estado expandido. El empujador de junta se puede mover en una segunda direccién
axial, que es transversal a la primera direccion axial, entre una posicion retraida y una posicion extendida. El empujador
de junta empuija la junta hacia el estado expandido cuando se mueve desde la posicién retraida hacia la posicién extendida.
El brazo conecta operativamente el botén con el empujador de junta. El movimiento del botén desde la posicion proyectada
hacia la posicién presionada da como resultado un movimiento pivotante del brazo y mueve el empujador de junta en el
segundo eje axial, lo que da como resultado que la junta se mueva hacia el estado expandido.

La invencion también proporciona un método para ensamblar una tapa de acuerdo con la reivindicacién 12 adjunta. Incluye
colocar un mecanismo de leva en una base y colocar un alma en la base. El alma incluye empujadores de junta y elementos
conectores de traccion. Cada elemento conector de traccion interconecta empujadores de junta adyacentes. El método
incluye ademas conectar un botoén con el mecanismo de leva, colocar una tapa superior sobre la base y conectar la base
con la tapa superior. La tapa superior incluye una abertura de botén que recibe el botén. EI método también incluye unir
una junta a la base.

Un alma para expandir una junta incluye un cubo, una pluralidad de brazos conectados con el cubo y que se extienden
hacia fuera del mismo, una pluralidad de empujadores de junta cada uno conectado con un brazo respectivo, y una
pluralidad de elementos conectores de traccion. Cada empujador de junta incluye una superficie de contacto de junta para
hacer contacto con la junta, y el movimiento del cubo en una primera direccion axial da como resultado el movimiento de
los empujadores de junta en una segunda direccion axial, que es transversal a la primera direccion axial. Cada uno de los
elementos conectores de traccién interconecta empujadores de junta adyacentes.

La FIG. 1 es una vista en perspectiva de un conjunto de recipiente que incluye un recipiente y una tapa que se puede sellar
con el recipiente.

La FIG. 2 es otra vista en perspectiva del conjunto de recipiente con la tapa retirada del recipiente.

La FIG. 3 es una vista despiezada ordenadamente de la tapa para el conjunto de recipiente representado en las FIGS. 1y
2

La FIG. 4 es una vista en seccién transversal del conjunto de recipiente representado en las FIGS. 1 y 2 con la tapa
colocada sobre el recipiente, pero aun sin sellar.

La FIG. 5 es una vista despiezada ordenadamente de la tapa del conjunto de recipiente representado en las FIGS. 1y 2
desde una perspectiva diferente (inferior) a la mostrada en la FIG. 3.

La FIG. 6 es una vista en perspectiva del conjunto de recipiente con el botdn en una posicion presionada (y bloqueada).

Las FIGS. 7 y 8 son una vista en perspectiva y en planta, respectivamente, que muestran un alma, una base y una junta
de la tapa en una posicién en la que un botdn de la tapa estaria en una posicion proyectada.

Las FIGS. 9 y 10 son una vista en perspectiva y en planta, respectivamente, que muestran el alma, la base y la junta de la
tapa en una posicién en la que el boton de la tapa ha sido presionado completamente hacia abajo mas alla de la posicion
presionada.

Las FIGS. 11 y 12 son una vista en perspectiva y en planta, respectivamente, que muestran el alma, la base y la junta de
la tapa en una posicién en la que el botén estaria en la posicién presionada (y bloqueada).

La FIG. 13 es una vista en perspectiva de otra realizacién de una tapa que es capaz de sellar con un recipiente.
La FIG. 14 es una vista despiezada ordenadamente de la tapa representada en la FIG. 13.

La FIG. 15 es una vista despiezada ordenadamente de la tapa representada en la FIG. 13 desde una perspectiva diferente
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(inferior) a la mostrada en la FIG. 14.
La FIG. 16 es una vista en perspectiva inferior de un alma de la tapa representada en la FIG. 13

La FIG. 17 es una vista en perspectiva que muestra un alma, una base y una junta de la tapa de la FIG. 13 en una posicion
en la que un botdn de la tapa estaria en una posicion proyectada.

La FIG. 18 es una vista en planta del alma de la tapa representada en la FIG. 13.

La FIG. 19 es una representacién esquematica del desplazamiento de un brazo sobre el alma y el botén de la tapa mostrada
tanto en la FIG. 1 como en la FIG. 13.

La FIG. 20 es una vista despiezada ordenadamente de otra realizacion de una tapa.

La FIG. 21 es una vista despiezada ordenadamente de la tapa representada en la FIG. 20 desde una perspectiva diferente
(inferior) a la mostrada en la FIG. 20.

La FIG. 22 es una vista en perspectiva de un boton, un alma y una base de la tapa de las FIGS. 20 y 21 con un botén de
la tapa en una posicién proyectada.

La FIG. 23 es una vista en perspectiva del botdn, el alma y la base de la tapa de las FIGS. 20 y 21 con un boton de la tapa
en posicion presionada (bloqueada).

La FIG. 24 es una vista en perspectiva del boton, una tapa superior y la base de la tapa de las FIGS. 20 y 21 con el botén
de la tapa en la posicién presionada (bloqueada).

La FIG. 1 representa un conjunto 10 de recipiente de almacenamiento que incluye un recipiente 12 y una tapa 14. La FIG.
2 representa la tapa 14 retirada del recipiente 12. El recipiente 12 incluye una pared lateral 16, que generalmente tiene una
configuracion rectangular (vista en planta), y una pared 18 de base. La pared lateral 16 se extiende hacia arriba desde un
perimetro de la pared 18 de base y define un volumen interior 20 en el que se pueden colocar articulos. La pared lateral
define una abertura superior 22 y la tapa 14 cubre esta abertura. La pared lateral 16 también define una superficie interior
24 para el recipiente 12, y la tapa 14 puede sellar contra la superficie interior 24.

La FIG. 3 representa una vista despiezada ordenadamente de la tapa 14 mostrada en las FIGS. 1 y 2. La tapa 14 incluye
un botén 30, una tapa superior 32, un alma 34, un mecanismo 36 de leva, una base 38 y una junta 40. El movimiento del
botén 30 da como resultado el movimiento de la junta 40. Con referencia a la FIG. 4, el movimiento del boton 30 en una
primera direccién axial, p. ej., paralela a la flecha 42, da como resultado el movimiento de la junta 40 en una segunda
direccion axial, p. €j., paralela a la flecha 44, que es perpendicular a la primera direccion axial. La activacién del botén 30
mueve la junta 40 desde un estado contraido (mostrado en la FIG. 4) hacia un estado expandido en el que la junta 40
entraria en contacto con la superficie interior 24 del recipiente 12.

Con referencia de nuevo a la FIG. 3, el botén 30 se muestra con una configuracion generalmente circular, pero el botdn
podria adoptar otras configuraciones tales como cuadradas, rectangulares u otras configuraciones poligonales. El botédn
30 incluye una seccion superior 50 que define una superficie superior 52, que es la superficie cominmente empujada por
un operador para mover el botdn. La superficie superior 52 es generalmente plana en la realizacion ilustrada y tipicamente
estd orientada horizontalmente cuando el recipiente 12 descansa sobre una superficie horizontal en uso tipico. El botén 30
incluye un faldon periférico 54 que se extiende hacia abajo desde una periferia de la seccién superior 50. El faldon periférico
54 tiene una configuracion generalmente anular o cilindrica y es vertical en la realizacion ilustrada cuando el recipiente 12
descansa sobre una superficie horizontal en uso tipico. Las lenglietas 56 (cuatro de las cuales se muestran en la realizacion
ilustrada) se extienden radialmente hacia fuera desde un extremo libre inferior del faldén periférico 54. Las lenglietas 56
facilitan la conexion del botdn 30 con la tapa superior 32. Con referencia a la FIG. 5, el botén 30 incluye un reborde anular
interior 58 que se extiende hacia abajo desde la seccidn superior 50 y desplazado radialmente hacia dentro desde el faldén
periférico 54. El boton 30 incluye ademas una espiga 60, que esté ubicada centralmente y se extiende hacia abajo desde
la seccidn superior 50. La espiga 60 incluye una base 62 en forma de cruz y se proporciona para conectar el botén 30 con
el mecanismo 36 de leva.

La tapa superior 32 incluye una seccion superior 70 dispuesta generalmente de forma horizontal que define una superficie
superior 72 de la tapa 14. La superficie superior 72 es generalmente plana en la realizacion ilustrada y normalmente esta
orientada de forma horizontal cuando el recipiente 12 esté descansando sobre una superficie de soporte horizontal, p. €j.,
una mesa, y la tapa 14 esta cubriendo la abertura superior 22 (FIG. 2) del recipiente 12. Un orificio 74 de botdn esta previsto
en la tapa superior 32 para recibir el boton 30. El orificio 74 de botén en la realizacion ilustrada es circular ya que el boton
30 también es circular; sin embargo, el orificio 74 de boton podria adoptar otras formas, especialmente cuando el botdn
tiene una forma diferente. Los apéndices 76 cuelgan hacia abajo desde la seccion superior 70 cerca del orificio 74 de boton.
En la realizacion ilustrada se muestran cuatro apéndices 76 (véase la FIG. 5). Cada apéndice 76 incluye un canal 78
respectivo para recibir una lenglieta 56 respectiva en el boton 30. Las lenglietas 56 se mueven dentro del canal 78 cuando
se presiona y se suelta el botén 30. Las lenglietas 56 montadas en los canales 78 impiden el movimiento de rotacion del
boton 30 con respecto a la tapa superior 32. La tapa superior 32 también incluye aberturas 82 de sujecion que se extienden
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a través de los separadores 84 (FIG. 5) para facilitar la unién de la tapa superior 32 con la base 38. La tapa superior 32
también incluye un faldén periférico 86 orientado verticalmente que cuelga hacia abajo desde una periferia de la seccion
superior 70. El faldén periférico 86 generalmente coincide con la configuracion de la pared lateral 16 del recipiente 12. Una
pared vertical interna 88 cuelga hacia abajo desde la seccidn superior 70 y esta desplazada hacia dentro desde el faldon
periférico 86. La pared vertical interna 88 tiene la misma forma que el faldon periférico 86, pero es mas pequefia. Se forma
un canal 92 entre el faldon periférico 86 y la pared vertical interna 88. Al menos una parte de la junta 40 es recibida en este
canal 92, que es visible en la FIG. 4.

Con referencia a la FIG. 3, el alma 34 es una pieza de material plastico formada integralmente que incluye un cubo 100,
brazos 102, empujadores 104 de junta y elementos conectores 106 de traccion. Cada brazo 102 conecta el cubo 100 con
un empujador 104 de junta respectivo. Cada elemento conector 106 de traccion conecta un empujador 104 de junta
respectivo con un empujador de junta adyacente. El movimiento del botén 30 da como resultado el movimiento del cubo
100, lo que da como resultado el movimiento de los brazos 102, lo que da como resultado el movimiento de los empujadores
104 de junta, lo que da como resultado el movimiento de la junta 40.

El cubo 100 incluye una abertura central 110 que recibe la espiga 60 en el botén 30. La base 62 en forma de cruz encaja
en la abertura central 110 en el cubo 100 de manera que impide la rotacién del botén 30 con respecto al cubo 100. El cubo
incluye dientes 112 de trinquete (mostrados en seccion transversal en la FIG. 4) que cooperan con el mecanismo 36 de
leva. La espiga 60 se conecta con el mecanismo 36 de leva, que conecta operativamente el botdén 30 con el cubo 100.

Los brazos 102 se extienden radialmente hacia fuera desde un extremo inferior del cubo 100 y conectan el cubo 100 con
los empujadores 104 de junta respectivos. Las lineas centrales que dividen cada brazo 102 estan desplazadas 90 grados
entre si, y cada linea central pasa por un centro del cubo 100. Cada brazo 102 incluye una primera seccién 120 de bisagra
que conecta el brazo 102 con el cubo 100 y una segunda seccion 122 de bisagra que conecta un empujador 104 de junta
respectivo con el brazo 102. Cada seccion 120 y 122 de bisagra funciona como una flexion. Cada seccion 120 y 122 de
bisagra tiene un grosor que es menor en comparacién con la seccion de cada brazo 102 entre las secciones de bisagra.
Como se ve mas claramente en la FIG. 4, para la primera seccion 120 de bisagra se ha retirado material de una seccién
inferior del brazo 102, y para la segunda seccion 122 de bisagra se ha retirado material de una seccién superior del brazo.
En una disposicién alternativa, se podria retirar material de la seccion inferior del brazo 102 o de la seccion superior del
brazo tanto para la primera seccion 120 de bisagra como para la segunda seccién 122 de bisagra. Cada brazo también
incluye un orificio alargado 126. El orificio alargado 126 se posiciona entre la primera seccion 120 de bisagra y la segunda
seccién 122 de bisagra. El orificio alargado 126 proporciona una caracteristica de ubicacion para el brazo 102 y el alma 34
y también puede limitar el movimiento del brazo.

Cada empujador 104 de junta es generalmente triangular en la vista en planta. Cada empujador 104 de junta incluye una
superficie 130 de contacto de junta que hace contacto con la junta 40. En la realizacion ilustrada, cada superficie 130 de
contacto de junta tiene generalmente forma de L en vista en planta y la linea que emana de un punto central del cubo 100
que divide el brazo 102 coincide con una esquina de la superficie 130 de contacto de junta en forma de L. Cada empujador
104 de junta incluye una abertura alargada central 132 que esta centrada a lo largo de la linea que emana de un punto
central del cubo 100 que divide el brazo 102. Cada empujador 104 de junta también incluye aberturas 134 del empujador
de junta exterior adyacentes a cada elemento conector 106 de traccion respectivo conectado con el empujador 104 de
junta. Las aberturas 132, 134 en el empujador 104 de junta proporcionan una caracteristica de ubicacion para el empujador
104 de junta y el alma 34, y también pueden limitar el movimiento del empujador de junta. El alma 34 en cada empujador
104 de junta incluye una superficie superior plana (plana) 136 y una superficie inferior plana (plana) 138, ambas normales
a la primera direccion axial (paralela a la flecha 42 en la FIG. 4). El empujador 104 de junta y la segunda seccion 122 de
bisagra se mueven en un plano paralelo tanto a la superficie superior 136 como a la superficie inferior 138 para expandir y
contraer la junta 40. El empujador 104 de junta se puede mover entre una posicion retraida (véanse las FIGS. 7 y 8) y una
posicién extendida (FIGS. 11 y 12). El empujador 104 de junta impulsa la junta 40 hacia el estado expandido cuando se
mueve desde la posicion retraida hacia la posicién extendida.

Los elementos conectores 106 de traccion interconectan empujadores 104 de junta adyacentes. En la realizacion ilustrada,
se proporcionan cuatro empujadores 104 de junta y estan interconectados por cuatro elementos conectores 106 de
traccion. En la realizacién ilustrada, los elementos conectores 106 de traccion tienen forma de anillo. Cuando los
empujadores 104 de junta estan en la posicion extendida, los elementos conectores 106 de traccion se tensan empujando
a los empujadores de junta hacia atras hacia la posicion retraida. El mecanismo 36 de leva, sin embargo, mantiene los
empujadores 104 de junta en la posicion extendida hasta que el botén 30 es presionado nuevamente después de que el
botdn 30 esté en la posicion presionada.

En la realizacién ilustrada, el alma 34 esta formada por una sola pieza de material plastico, de modo que el cubo 100 esta
interconectado con los empujadores 104 de junta a través de los brazos 102 respectivos, y los empujadores 104 de junta
también estan interconectados por los elementos conectores 106 de traccién respectivos. Cuando se moldea el alma 34,
el aima 34 se moldea en la configuracion mostrada en la FIG. 3 donde un extremo inferior del cubo 100 esta desplazado
verticalmente por encima de la superficie superior 136 y la superficie inferior 138. Esto da como resultado que el alma 34
tienda a ser impulsada hacia esta posicién en comparacion con la posicion en la que el extremo inferior del cubo 100 es
coplanario con la superficie inferior 138.
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El mecanismo 36 de leva incluye una leva 140 y un resorte 142 que actla contra la base 38 para cargar elasticamente la
leva 140 hacia el botén 30. La leva 140 incluye un cuerpo cilindrico 144 que tiene canales verticales 146 y dientes 148 de
trinquete. La leva 140 se conecta con el botén 30 a través de la espiga 60 que se inserta en una abertura 152 en la leva
140 (FIG. 4). El resorte 142 carga elasticamente el boton 30 hacia la posicion proyectada (FIG. 1).

La base 38 esta formada por una placa 160 que tiene una superficie superior 162 que mira hacia la tapa superior 32 y una
superficie inferior 164 (FIG. 5) que mira hacia el volumen interior 20 del recipiente 12 cuando la tapa 14 esta sobre el
recipiente. Como se ve en la FIG. 3, los separadores 166 del empujador de junta centrales son recibidos en las aberturas
alargadas centrales 132 provistas en cada empujador 104 de junta. Los separadores 168 del empujador de junta exterior
se extienden hacia arriba desde la superficie superior 162 y son recibidos en las aberturas 134 del empujador de junta
exterior. Los separadores 172 de brazo se extienden hacia arriba desde la superficie superior 162 y son recibidos en los
orificios alargados 126 respectivos previstos en cada brazo 102. Los separadores 166, 168 y 172 ayudan a ubicar el alma
34 en la base 38. Cada uno de los separadores 166 del empujador de junta central en cada esquina respectiva de la base
38 también puede alinearse con los separadores 84 en la tapa superior 32 para recibir sujetadores para conectar la tapa
superior 32 con la base 38. La tapa superior 32 puede conectarse con la base 38 de otras maneras convencionales. Los
separadores 166, 168 y 172 son mostrados extendiéndose hacia arriba desde la base 38; sin embargo, si se desea, los
separadores podrian extenderse hacia abajo desde la seccion superior 70 de la tapa superior 32.

La base 38 incluye ademés una protuberancia anular central 174 que tiene salientes 176 que se extienden hacia dentro
que terminan por encima de las ranuras 178 que se extienden radialmente a través de la protuberancia anular central 174.
El mecanismo 36 de leva es recibido en la protuberancia anular central 174 y los canales verticales 146 cooperan con los
salientes 176 de manera conocida para que el botén 30 sea estable en una posicion proyectada en la que la superficie
superior 52 del botdn esta desplazada de la superficie superior 72 de la tapa 14 (mostrada en la FIG. 1) y en una posicién
presionada en la que la superficie superior 52 del botén 30 esta mas cerca de la superficie superior 72 de la tapa 14 en
comparacién con la posicion proyectada. Es deseable que la superficie superior 52 del botdn 30 esté sustancialmente al
ras con la superficie superior 72 de la tapa 14 cuando el botén 30 esta en la posicion presionada (véase la FIG. 6). Los
dientes 112 de trinquete (FIG. 4) en el cubo 100 cooperan con los dientes 148 de trinquete en la leva 140 de manera similar
a un mecanismo de boligrafo conocido, que permite que el botén mantenga una de las posiciones proyectada y presionada.

Con referencia a la FIG. 5, un canal circular 182 esta previsto en la superficie inferior 164 de la placa 160, que forma la
base 38. Las entradas 184 se extienden hacia dentro desde el canal 182 hacia el centro de la placa 160.

La junta 40 incluye una base 190 que tiene una abertura 192 y una pluralidad de orejas 194 que se extienden hacia dentro.
Con referencia a la FIG. 3, un reborde anular 196 se extiende hacia arriba desde una superficie superior 198 de la base
190. El reborde anular 196 es recibido en el canal 182 formado en la base 38 y cada orejeta 194 es recibida en una entrada
184 respectiva. La junta 40 también incluye una seccion periférica 200 que generalmente esta orientada de forma vertical.
La junta 40 incluye una superficie interior 202 que se ajusta alrededor de la base 38 y el alma 34.

El botén 30 se puede mover en una primera direccion axial (paralela a la flecha 42 en la FIG. 4) con respecto a la tapa
superior 32 entre una posicion proyectada (mostrada en la FIG. 2) y una posicion presionada donde la superficie superior
52 del botén 30 estaria al ras con la superficie superior 72 de la tapa 14. Debido a que el mecanismo 36 de leva es similar
al mecanismo de un boligrafo conocido y a la conexién entre el mecanismo 36 de leva y el botén 30, el boton 30 puede
permanecer en la posicién presionada hasta que se vuelva a presionar, momento en el cual el resorte 142 cargaria
elasticamente el botén 30 desde la posicién presionada hacia la posicion proyectada. El movimiento del botén 30 desde la
posicién proyectada hacia la posicion presionada da como resultado un movimiento pivotante de al menos uno de los
brazos 102 (cada brazo en la realizacion ilustrada). Cada brazo 102 pivota alrededor de la primera seccion 120 de bisagra
y de la segunda seccién 122 de bisagra cuando se presiona el botén 30. La primera seccion 120 de bisagra de cada brazo
102 también se traslada hacia abajo (segun la orientacion mostrada en la FIG. 4) en direccién paralela a la primera direccion
axial. La segunda seccion 122 de bisagra de cada brazo 102 también se traslada en un plano normal a la primera direccion
axial alejandose del cubo 100. Este movimiento en cada brazo 102 da como resultado que el empujador 104 de junta se
mueva en una segunda direccién axial, que es transversal a la primera direccion axial. En la realizacién ilustrada, la
segunda direccion axial es paralela a la flecha 44 en la FIG. 4 y perpendicular a la primera direccion axial; sin embargo, la
segunda direccion axial no necesita ser perpendicular a la primera direccién axial sino, en su lugar, en cualquier angulo
que no sea paralelo a la primera direccion axial. EI movimiento del empujador de junta desde la posicion retraida hacia la
posicién extendida da como resultado que la junta 40 se mueva hacia un estado expandido donde la junta 40 puede hacer
contacto con la superficie interior 24 del recipiente 12. Con el botén 30 en el estado presionado, la junta 40 esta en contacto
con la superficie interior 24 del recipiente 12 para sellar el recipiente. Con el botdn 30 en el estado presionado, el botén 30
se puede presionar de nuevo y el mecanismo 36 de leva puede funcionar de modo que el resorte 142 cargue elasticamente
el botén 30 hacia la posicién proyectada. A medida que el botén 30 se mueve desde la posicion presionada hacia la
posicién proyectada, cada brazo pivota tanto en la primera secciéon 120 de bisagra como en la segunda seccion 122 de
bisagra a medida que el cubo 100 se mueve hacia arriba con el botén 30. La primera seccion 120 de bisagra de cada brazo
102 también se traslada en una direccion hacia arriba (segun la orientacion mostrada en la FIG. 4) paralela a la primera
direccion axial. La segunda seccién 122 de bisagra de cada brazo 102 también se traslada en un plano normal a la primera
direccion axial hacia el cubo 100. Esto da como resultado que los empujadores 104 de junta sean atraidos hacia el cubo,
de modo que la junta 40 ya no se aplica a la superficie interior 24 del recipiente 12.
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Las FIGS. 7 y 8 muestran el alma 34, la base 38 y la junta 40 en un estado en el que el boton estaria en la posicién
proyectada. Las FIGS. 9 y 10 representan el alma 34, la base 38 y la junta 40 en una posicion en la que el botdn 30 estaria
completamente presionado antes de pasar a la posicidn presionada estable. Las FIGS. 11 y 12 representan el alma 34, la
base 38y la junta 40 en una posicion en la que el botdn esta en la posicién presionada. Para volver a la posicion proyectada,
se presiona de nuevo el botén 30, es decir, se presiona el botén 30 cuando esta en la posicién presionada estable
(bloqueada).

Las FIGS. 13-17 representan una tapa 214 que es similar a la tapa 14. La tapa 214 cubre una abertura de un recipiente
similar a la abertura superior 22 mostrada en la FIG. 2, pero el recipiente tendria una forma diferente. La tapa 214 puede
sellar contra la superficie interior (similar a la superficie interior 24 en la FIG. 2) de tal recipiente.

Las FIGS. 14 y 15 representan una vista despiezada ordenadamente de la tapa 214 mostrada en la FIG. 13. La tapa 214
incluye un botén 230, una tapa superior 232, un alma 234, un mecanismo 236 de leva, una base 238 y una junta 240. Con
referencia a la FIG. 13, el movimiento del botén 230 en una primera direccion axial, p. €j., paralela a la flecha 242, da como
resultado el movimiento de la junta 240 en una segunda direccién axial, p. €j., paralela a la flecha 244, que es perpendicular
a la primera direccion axial. La activacién del botén 230 mueve la junta 240 desde un estado contraido (mostrado en la
FIG. 13) hacia un estado expandido en el que la junta 240 entraria en contacto con la superficie interior de un recipiente.

El boton 230 se muestra con una configuracion generalmente circular, pero el botdn podria adoptar otras configuraciones
tales como cuadradas, rectangulares u otras configuraciones poligonales. El boton 230 incluye una seccién superior 250
que define una superficie superior 252, que es la superficie cominmente empujada por un operador para mover el boton.
El boton 230 incluye un faldén periférico 254 que se extiende hacia abajo desde una periferia de la seccién superior 250.
A diferencia del botén 30, las lenglietas hembra 256 del botén 230 (cuatro de las cuales se muestran en la realizacion
ilustrada) se extienden hacia fuera desde un extremo inferior libre del faldén periférico 254. Las lenglietas macho 258 se
extienden hacia fuera desde un extremo inferior libre del faldon periférico 254. Se muestran dos lenglietas macho 258
dispuestas a 180 grados entre si y desplazadas 90 grados de un par respectivo de lenglietas hembra 256. Las lenglietas
256, 258 facilitan la conexién del boton 230 con la tapa superior 232. Con referencia a la FIG. 15, el boton 230 incluye un
reborde anular interior 260 que se extiende hacia abajo desde la seccidn superior 250 y esta desplazado radialmente hacia
dentro desde el faldén periférico 254. El boton 230 incluye ademas una espiga 262 que se extiende hacia abajo desde la
seccién superior 250. La espiga 262 incluye una base 264 en forma de cruz y esta prevista para conectar el boton 230 con
el mecanismo 236 de leva.

La tapa superior 232 incluye una seccion superior 270 dispuesta generalmente de forma horizontal que define una
superficie superior 272 de la tapa 214. Un orificio 274 de bot6n esta previsto en la tapa superior 232 para recibir el botdn
230. Los primeros apéndices (mas anchos) 276 cuelgan hacia abajo desde la seccién superior 270 cerca del orificio 274
de boton. Los primeros apéndices 276 son recibidos entre las lengletas hembra 256. Dos primeros apéndices 276 se
muestran en la realizacion ilustrada (véase la FIG. 15). Los segundos apéndices (mas delgados) 278 cuelgan hacia abajo
desde la seccion superior 270 cerca del orificio 274 de botén. Cada segundo apéndice 278 incluye un canal 280 respectivo
para recibir una lengtieta macho 258 respectiva en el botén 230. Las lengletas 256, 258 cooperan con los apéndices 276,
278 para evitar el movimiento de rotacion del botén 230 con respecto a la tapa superior 232. La tapa superior 232 también
incluye aberturas 282 de sujecién que se extienden a través de los separadores 284 (FIG. 15) para facilitar la union de la
tapa superior 232 con la base 238. La tapa superior 232 también incluye un faldén periférico 286 orientado verticalmente
que cuelga hacia abajo desde una periferia de la seccién superior 270. El faldén periférico 286 generalmente coincide con
la configuracion de la pared lateral del recipiente con el que cooperard la tapa 214. Una pared vertical interna 288 cuelga
hacia abajo desde la seccion superior 270 y esta desplazada hacia dentro desde el faldén periférico 286. La pared vertical
interna 288 tiene la misma forma que el faldon periférico 286, pero mas pequefa. Se forma un canal 292 entre el faldén
periférico 286 y la pared vertical interna 288. Al menos una porcién de la junta 240 es recibida en este canal 292, similar a
la junta 40 que es recibida en el canal 92 como se muestra en la FIG. 4.

Con referencia a la FIG. 14, el alma 234 es una pieza de material plastico formada integralmente que incluye un cubo 300,
brazos 302, empujadores 304 de junta y elementos conectores 306 de traccion. Cada brazo 302 conecta el cubo 300 con
un empujador 304 de junta respectivo. Cada elemento conector 306 de traccion conecta un empujador 304 de junta
respectivo con un empujador de junta adyacente. El movimiento del botén 230 da como resultado el movimiento del cubo
300, lo que da como resultado el movimiento de los brazos 302, lo que da como resultado el movimiento de los empujadores
304 de junta, lo que da como resultado el movimiento de la junta 240.

El cubo 300 incluye una abertura central 310 que recibe la espiga 262 en el boton 230. La base 264 en forma de cruz
encaja en la abertura 310 en el cubo 300 de manera que impide la rotacion del botén 230 con respecto al cubo 300. El
cubo 300 incluye dientes 312 de trinquete (FIG. 16) que cooperan con el mecanismo 236 de leva. La espiga 262 se conecta
con el mecanismo 236 de leva, de manera similar a como la espiga 60 se conecta con el mecanismo 36 de leva, que
conecta operativamente el botén 230 con el cubo 300.

Los brazos 302 se extienden hacia fuera desde un extremo inferior del cubo 300 y conectan el cubo 300 con los
empujadores 304 de junta respectivos. Los brazos 302 no estan espaciados angularmente entre si de la misma manera
que el alma 34 descrita anteriormente. Cuando se ve en una vista en planta desde arriba (véase la FIG. 18), los brazos
302 en el lado izquierdo de una linea central vertical del alma 234 (sin tener en cuenta la orientacién de la abertura 310)
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estan espaciados angularmente en un angulo agudo entre si. Asimismo, los brazos 302 en el lado derecho de la linea
central estan espaciados angularmente en un angulo agudo entre si. Por el contrario, los brazos 302 ubicados por encima
de la linea central horizontal en la FIG. 18 estan espaciados angularmente en un angulo obtuso entre si. De manera similar,
los brazos 302 ubicados debajo de la linea central horizontal en la FIG. 18 estan espaciados angularmente en un éngulo
obtuso entre si.

Con referencia a la FIG. 17, cada brazo 302 incluye una primera seccion 320 de bisagra (proximal) que conecta el brazo
302 con el cubo 300 y una segunda seccion 322 de bisagra (distal) que conecta un empujador 304 de junta respectivo con
el brazo 302. Cada seccion 320 y 322 de bisagra funciona como una flexion. Cada seccién 320 y 322 de bisagra tiene un
grosor que es menor en comparacion con la seccion de cada brazo 302 entre las secciones de bisagra. Para la primera
seccién 320 de bisagra, se ha retirado material de debajo del brazo 302. Para la segunda seccién 322 de bisagra, se ha
retirado material de encima del brazo 302. Cada seccion 320, 322 de bisagra podria formarse de la misma manera, p. €j.,
a ambas se les podria retirar material de una seccién superior o a ambas se les podria retirar material de una seccién
inferior. Cada brazo 302 también incluye un orificio alargado 326. El orificio alargado 326 se posiciona entre la primera
seccién 320 de bisagra y la segunda seccién 322 de bisagra. El orificio alargado 326 proporciona una caracteristica de
ubicacién para el brazo 302 y el alma 234 y también puede limitar el movimiento del brazo.

Cada empujador 304 de junta incluye una superficie 330 de contacto de junta que hace contacto con la junta 240. En la
realizacion ilustrada, cada superficie 330 de contacto de junta tiene generalmente forma de L en vista en planta. Sin
embargo, debido a la configuracién rectangular de la tapa 214, una linea que emana de un punto central del cubo 300 que
divide el brazo 302 esta desplazada desde una esquina de la superficie 330 de contacto de junta en forma de L (véase la
FIG. 18).

Cada empujador 304 de junta incluye una abertura alargada 332 que es similar a la abertura 132 en el empujador 104 de
junta para proporcionar una caracteristica de ubicacion para el empujador 304 de junta y el alma 234, y también para limitar
el movimiento del empujador de junta. El alma 234 incluye una superficie superior plana (plana) 336 y una superficie inferior
plana (plana) 338. El empujador 304 de junta y la segunda seccion 322 de bisagra se mueven en un plano paralelo tanto
a la superficie superior 336 como a la superficie inferior 338 para expandir y contraer la junta 240. El empujador 304 de
junta se puede mover entre una posicion retraida y una posicion extendida. El empujador 304 de junta empuja la junta 240
hacia el estado expandido cuando se mueve desde la posicion retraida hacia la posicion extendida.

Los elementos conectores 306 de traccion interconectan empujadores 304 de junta adyacentes. En la realizacion ilustrada,
se proporcionan cuatro empujadores 304 de junta y estan interconectados por cuatro elementos conectores 306 de
traccion. En la realizacién ilustrada, los elementos conectores 306 de traccion tienen forma de anillo. Cuando los
empujadores 304 de junta estan en la posicién extendida, los elementos conectores 306 de traccién se tensan impulsando
a los empujadores de junta de regreso hacia la posicion retraida. EI mecanismo 236 de leva, sin embargo, mantiene los
empujadores 304 de junta en la posicién extendida hasta que el botdn 230 se empuja nuevamente después de que el
botén 230 esté en la posicién presionada.

En la realizacién ilustrada, el alma 234 esta formada por una sola pieza de material plastico de modo que el cubo 300 esta
interconectado con los empujadores 304 de junta a través de los brazos 302 respectivos, y los empujadores 304 de junta
también estan interconectados por los elementos conectores 306 de traccion respectivos. El alma 234 esta moldeada en
la posicion que mostrada en la FIG. 14.

El mecanismo 236 de leva es idéntico en todos los aspectos al mecanismo 36 de leva. Como tal, se ha omitido una
descripcion adicional.

La base 238 esta formada por una placa 360 que tiene una superficie superior 362 que mira hacia la tapa superior 32 y
una superficie inferior 364 (FIG. 15) que mira hacia el volumen interior del recipiente cuando la tapa esté sobre el recipiente.
Con referencia a la FIG. 17, los separadores 366 del empujador de junta se extienden hacia arriba desde la superficie
superior 362 y son recibidos en las aberturas alargadas 332 previstas en cada empujador 304 de junta. Los separadores
372 de brazos se extienden hacia arriba desde la superficie superior 362 y son recibidos en los orificios alargados 326
respectivos previstos en cada brazo 302. Los separadores 366 y 372 ayudan a ubicar el alma 234 en la base 238. Cada
uno de los separadores 366 del empujador de junta en cada esquina respectiva de la base 238 también puede alinearse
con los separadores 284 en la tapa superior 232 para recibir sujetadores para conectar la tapa superior 232 con la base
238. La tapa superior 232 puede conectarse con la base 238 de otras maneras convencionales. Los separadores 366 y
372 se muestran como extendiéndose hacia arriba desde la base 238; sin embargo, si se desea, los separadores podrian
extenderse hacia abajo desde la seccion superior 270 de la tapa superior 232.

La base 238 incluye ademas una protuberancia anular central 374 que tiene salientes 376 que se extienden hacia dentro
y que terminan por encima de las ranuras 378 que se extienden radialmente a través de la protuberancia anular central
374. El mecanismo 236 de leva es recibido en la protuberancia anular central 374 y los canales verticales 346 cooperan
con los salientes 376 de manera conocida para que el botén 230 sea estable en una posicion proyectada en la que la
superficie superior 252 del boton esta desplazada de la superficie superior 272 de la tapa 214 (mostrada en la FIG. 13) y
en una posicion presionada en la que la superficie superior 252 del boton 230 estd mas cerca de la superficie superior 272
de la tapa 214 en comparacion con la posicion proyectada. La superficie superior 252 del boton 230 puede estar

7



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

ES 2908319 T3

sustancialmente al ras con la superficie superior 272 de la tapa 214 cuando el boton 230 esta en la posicion presionada.
Los dientes 312 de trinquete (FIG. 16) en el cubo 300 cooperan con los dientes 348 de trinquete en la leva 340 de manera
similar a un mecanismo de boligrafo conocido, que permite que el botén mantenga una de las posiciones proyectada y
presionada.

Con referencia a la FIG. 15, un canal 382 esta previsto en la superficie inferior 364 de la placa 360, que forma la base 238.
Las entradas 384 se extienden hacia dentro desde el canal 382 hacia el centro de la placa 360.

La junta 240 incluye una base 390 y una seccion periférica 400 que generalmente esté orientada de forma vertical. La junta
240 incluye una superficie interior 402 que se ajusta alrededor de la base 238 y del alma 234.

El botdn 230 se puede mover en una primera direccion axial (paralela a la flecha 242 en la FIG. 13) con respecto a la tapa
superior 232 entre una posicion proyectada (mostrada en la FIG. 13) y una posicion presionada donde la superficie superior
252 del botén 230 quedaria al ras con la superficie superior 272 de la tapa 214. Debido a que el mecanismo 236 de leva
es similar a un mecanismo de boligrafo conocido y a la conexién entre el mecanismo 236 de leva y el boton 230, el botdn
230 puede permanecer en la posicién presionada hasta que se vuelva a presionar, momento en el cual el resorte 342
cargaria elasticamente el boton 230 desde la posicién presionada hacia la posicion proyectada. EI movimiento del botdn
230 desde la posicion proyectada hacia la posicién presionada da como resultado un movimiento pivotante de al menos
uno de los brazos 302 (cada brazo en la realizacion ilustrada). Cada brazo 302 pivota alrededor de la primera seccion 320
de bisagra y la segunda seccion 322 de bisagra cuando se presiona el boton 230. La primera seccion 320 de bisagra de
cada brazo 302 también se traslada en una direccion hacia abajo (segun la orientacion mostrada en la FIG. 14) paralela a
la primera direccion axial (flecha 242). La segunda seccién 322 de bisagra también se traslada y se mueve hacia fuera
alejandose del cubo 300 a lo largo de un plano normal a la primera direccion axial. Este movimiento en cada brazo 302 da
como resultado que el empujador 304 de junta se mueva en una segunda direccion axial, que es transversal a la primera
direccién axial. En la realizacién ilustrada, la segunda direccién axial es paralela a la flecha 244 en la FIG. 13 y perpendicular
a la primera direccién axial; sin embargo, la segunda direccién axial no necesita ser perpendicular a la primera direccién
axial. El movimiento del empujador de junta desde la posicion retraida hacia la posicién extendida da como resultado que
la junta 240 se mueva hacia un estado expandido donde la junta 240 puede contactar con la superficie interior del recipiente.
Con el botén 230 en estado presionado, la junta 240 esta en contacto con la superficie interior del recipiente para sellar el
recipiente. Con el botdn 230 en el estado presionado, el boton 230 se puede presionar de nuevo y el mecanismo 236 de
leva puede funcionar de modo que el resorte 342 cargue elasticamente el boton 230 hacia la posicion proyectada. A medida
que el boton 230 se mueve desde la posicion presionada hacia la posicion proyectada, cada brazo pivota tanto en la
primera seccion 320 de bisagra como en la segunda seccion 322 de bisagra a medida que el cubo 300 se mueve hacia
arriba con el botén 230. La primera seccién 320 de bisagra de cada brazo 302 también se traslada en una direccién hacia
arriba (segun la orientacién mostrada en la FIG. 14) paralela a la primera direccion axial (flecha 242). La segunda seccién
322 de bisagra también se traslada y se mueve hacia dentro hacia el cubo 300 a lo largo de un plano normal a la primera
direccion axial. Esto da como resultado que los empujadores 304 de junta sean atraidos hacia el cubo 300 de modo que
la junta 240 ya no se aplique a la superficie interior 24 del recipiente 12. La FIG. 17 muestra el alma 234, la base 238 y la
junta 240 en un estado en el que el boton estaria en la posicién proyectada.

Las tapas 14 y 214 descritas anteriormente pueden hacerse relativamente cortas en la direccién vertical (paralelas a la
flecha 42 en la FIG. 4 y un eje central 442 en la FIG. 20). La FIG. 19 representa esquematicamente el desplazamiento del
boton 30, 230 en la direccién vertical como "y" y el desplazamiento de cada empujador 104, 304 de junta en la direccién
horizontal como "x". La longitud del brazo 102, 302 en el alma 34, 234 es "a”. Es deseable que el desplazamiento del
empujador de junta "x" sea inferior al doble de la longitud del brazo, es decir, x < 2a. También, es deseable que el angulo
0 sea inferior a 45 grados para que la fuerza horizontal que actua sobre el empujador 104, 304 de junta tenga una
componente horizontal mayor en comparacion con una componente vertical.

Las tapas 12 y 214 se pueden ensamblar de forma sencilla. Un método para ensamblar la tapa 14, 214 incluye colocar el
mecanismo 36, 236 de leva en la base 38, 238 y colocar el alma 34, 234 en la base 38, 238. El método incluye ademas
conectar el botén 30, 230 con el mecanismo 36, 236 de leva, colocar la tapa superior 32, 232 en la base 38, 238 y conectar
la base 38, 238 con la tapa superior 32, 232. El método de unién de la base 38, 238 con la tapa superior 32, 232 puede
ser utilizando sujetadores o a través de una conexion de encaje por salto elastico. El método incluye ademas unir la junta
40, 240 a la base 38, 238, lo que puede hacerse estirando la junta 40, 240 alrededor de la base 38, 238.

El método para ensamblar la tapa 14, 214 puede permitir el facil apilamiento de componentes uno encima de otro, lo que
facilita el proceso de ensamblaje. No es necesario realizar el orden de las etapas descritas anteriormente en el orden
exacto descrito. Ademas, colocar el mecanismo 36, 236 de leva en la base 38, 238 puede incluir insertar el resorte 142,
342 en la protuberancia anular central 174, 374 (o en una protuberancia de forma diferente) y colocar la leva 140, 340 en
el resorte 142, 342.

Las FIGS. 20 y 21 representan una tapa 414 que cuando se ensambla tiene una forma similar a la tapa 214 (véase la FIG.
24). La tapa 414 cubre una abertura de un recipiente similar a la abertura superior 22 mostrada en la FIG. 2, pero el
recipiente tendria una forma diferente. La tapa 414 puede sellar contra la superficie interior (similar a la superficie interior
24 en la FIG. 2) de tal recipiente.
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Las FIGS. 20 y 21 representan una vista despiezada ordenadamente de la tapa 414. La tapa 414 incluye un boton 430,
una tapa superior 432, un alma 434, un mecanismo 436 de leva, una base 438 y una junta 440. El movimiento del botén
430 en una primera direccion axial, p. €j., paralelo a un centro 442, da como resultado el movimiento de la junta 440 en
una segunda direccién axial, p. €j., paralela a la flecha 444, que es perpendicular a la primera direccién axial. De forma
similar a las realizaciones descritas anteriormente, la activacién hacia abajo del botén 430 mueve la junta 440 desde un
estado contraido hacia un estado expandido en el que la junta 440 entraria en contacto con la superficie interior de un
recipiente.

El boton 430 incluye una seccién superior 450 que define una superficie superior 452. El botén 430 incluye un faldon
periférico 454 que se extiende hacia abajo desde una periferia de la seccion superior 450. Las lengletas 456 (cuatro de
las cuales se muestran en la realizacion ilustrada) se extienden radialmente hacia fuera desde un extremo libre inferior del
faldon periférico 454. Las lengUetas 456 facilitan la conexién del boton 430 con la tapa superior 432. Con referencia a la
FIG. 21, el boton 430 incluye un reborde anular interior 460 y una espiga 462 que se extiende hacia abajo desde la seccion
superior 450. La espiga 462 incluye una base en forma de cruz (no visible, pero similar a la base 64, 264 en forma de cruz)
y esta prevista para conectar el boton 430 con el mecanismo 436 de leva. El botdn 430 es similar a los botones 30, 230
descritos anteriormente; sin embargo, el botdn 430 incluye elementos 466 de contacto con el brazo previstos en el reborde
anular interior 460. En la realizacion ilustrada se proporcionan cuatro elementos 466 de contacto con el brazo, y los
elementos 466 de contacto con el brazo estan espaciados angularmente entre si de manera similar a los brazos 302
mostrados en la FIG. 18.

La tapa superior 432 incluye una seccion superior 470 que define una superficie superior 472 de la tapa 414. Un orificio
474 de botén esta previsto en la tapa superior 432 para recibir el botén 430. Un reborde anular 476 cuelga hacia abajo
desde la seccion superior 470 y rodea el orificio 474 de botdn. Hay previstos canales 478 en el reborde anular 476 para
recibir las lengletas 456. La tapa superior 432 también incluye aberturas 482 de sujecion que se extienden a través de los
separadores 484 (FIG. 21) para facilitar la union de la tapa superior 432 con la base 438. La tapa superior 432 también
incluye un faldén periférico 486 orientado verticalmente y una pared vertical interna 488 que cuelgan hacia abajo desde la
seccioén superior 470 para definir el canal 492 similar a las tapas superiores 32 y 232 descritas anteriormente.

Con referencia a la FIG. 14, el alma 434 es una pieza de material plastico formada integralmente similar a las almas 34 y
234 descritas anteriormente; sin embargo, al alma 434 le falta el cubo (similar a los cubos 100 y 300) y los brazos integrales
(similares a los brazos 102 y 302). El alma 434 incluye empujadores 504 de junta y elementos conectores 506 de traccién.
El alma 434 incluye una superficie superior plana (plana) 526 y una superficie inferior plana (plana) 528, cada una de las
cuales es normal al eje central 442.

Cada empujador 504 de junta incluye una superficie 530 de contacto de junta que hace contacto con la junta 440. En la
realizacion ilustrada, cada superficie 530 de contacto de junta tiene generalmente forma de L en vista en planta. Cada
empujador 504 de junta incluye una abertura alargada 532 que es similar a la abertura alargada 332 en el empujador 304
de junta para proporcionar una caracteristica de ubicacion para el empujador 504 de junta y el aima 434, y también para
limitar el movimiento del empujador de junta. El empujador 504 de junta se mueve en un plano normal al eje central 442 y
paralelo a la superficie superior 526 o la superficie inferior 528 para expandir y contraer la junta 440. Cada empujador 504
de junta también esta provisto de una pared 536 que proporciona una superficie 538 de contacto vertical que mira hacia
dentro hacia una abertura central 540 del alma 434.

Los elementos conectores 506 de traccion interconectan empujadores 504 de junta adyacentes. En la realizacion ilustrada,
se proporcionan cuatro empujadores 504 de junta y estan interconectados por cuatro elementos conectores 506 de
traccion. En la realizacion ilustrada, el alma 434 esta formada por una sola pieza de material plastico para que los
empujadores 504 de junta estén interconectados por los elementos conectores 506 de traccion respectivos.

El mecanismo 436 de leva es similar a los mecanismos de tipo boligrafo conocidos. En lugar de los dientes 112 de trinquete
(FIG. 4) en el cubo 100 (FIG. 3) o los dientes 312 de trinquete (FIG. 16) en el cubo 300, un engranaje 544 que tiene dientes
546 de trinquete, que son similares a los dientes 112 y 312 de trinquete, esta atrapado entre la seccién superior 450 del
boton 430 y una leva 548, que es similar en todos los aspectos a la leva 140 de la FIG. 4. La espiga 462 se extiende a
través del engranaje 544 y el engranaje 544 puede girar con respecto al botén 430.

La base 438 esta formada por una placa 560 que tiene una superficie superior 562 que mira hacia la tapa superior 432 y
una superficie inferior 564 (FIG. 21) que mira hacia el volumen interior del recipiente cuando la tapa esté sobre el recipiente.
Los separadores 566 del empujador de junta se extienden hacia arriba desde la superficie superior 562 y son recibidos en
las aberturas alargadas 532 previstas en cada empujador 504 de junta. Cada uno de los separadores 566 del empujador
de junta en cada esquina respectiva de la base 438 también puede alinearse con los separadores 484 en la tapa superior
432 para recibir sujetadores para conectar la tapa superior 432 con la base 438. La tapa superior 432 puede conectar con
la base 438 de otras maneras convencionales. Los separadores 566 se muestran extendiéndose hacia arriba desde la
base 438; sin embargo, si se desea, los separadores podrian extenderse hacia abajo desde la seccién superior 470 de la
tapa superior 432. Los soportes 572 de brazo se extienden hacia arriba desde la superficie superior 562. En la realizacion
ilustrada se proporcionan cuatro pares de soportes 572 de brazo. Cada soporte de brazo incluye un rebaje 574 del eje.

La base 438 incluye ademas una protuberancia anular central 576 que tiene salientes 578 que se extienden hacia dentro
9
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y que terminan por encima de las ranuras 580 que se extienden radialmente a través de la protuberancia anular central
576. El mecanismo 436 de leva es recibido en la protuberancia anular central 576 y los canales verticales 550 en la leva
548 cooperan con los salientes 578 de manera conocida para que el botdn 430 sea estable en una posicion proyectada en
la que la superficie superior 452 del botdn esta desplazada desde la superficie superior 472 de la tapa 414 (similar al botén
230 mostrado en la FIG. 13) y en una posicién presionada en la que la superficie superior 452 del botén 430 esta mas
cerca de la superficie superior 472 de la tapa 414 en comparacién con la posicion proyectada. La superficie superior 452
del botén 430 puede estar sustancialmente al ras con la superficie superior 472 de la tapa 414 cuando el botdn 430 esta
en la posicion presionada (véase la FIG. 24). Los dientes 546 de trinquete en el engranaje 544 cooperan con los dientes
552 de trinquete en la leva 548 de manera similar a un mecanismo de boligrafo conocido, que permite que el botdn
mantenga una de las posiciones proyectada y presionada.

La junta 440 es un cuerpo 590 en forma de anillo que generalmente esta orientado de forma vertical. El cuerpo 590 en
forma de anillo de la junta 440 incluye una superficie interior 592 que se ajusta alrededor de la base 438 y del alma 434.

En la realizacién ilustrada en las FIGS. 20 y 21, se proporcionan una pluralidad de brazos 602, que estan separados del
alma 434, es decir, no formados integralmente con la red 434. Cada brazo 602 conecta operativamente el botdn 430 con
un empujador 504 de junta respectivo. EI movimiento del botén 430 da como resultado el movimiento de los brazos 602,
lo que da como resultado el movimiento de los empujadores 504 de junta, lo que da como resultado el movimiento de la
junta 440.

Los brazos 602 estan espaciados angularmente entre si de manera similar a los brazos 302 en la realizacion representada
en la FIG. 18. Cada brazo 602 incluye una superficie 620 de contacto proximal que hace contacto con un elemento
466 de contacto de brazo respectivo en el boton 430. Cada brazo 602 incluye una superficie 622 de contacto distal que
hace contacto con un empujador 504 de junta respectivo. Cada brazo 602 también incluye postes 624 de eje que son
recibidos en un rebaje 574 de eje respectivo para conectar los brazos 602 con la base 438. Cada brazo 602 pivota alrededor
de un eje centrado con los postes 624 de eje respectivos cuando se aplica una fuerza hacia abajo (paralela al eje central
442) a la superficie 620 de contacto proximal o cuando se aplica una fuerza perpendicular al eje central 442 a la superficie
622 de contacto distal.

El botdn 430 se puede mover en una primera direccion axial (paralela a la flecha 442 en la FIG. 20) con respecto a la tapa
superior 432 entre una posicion proyectada (mostrada en la FIG. 22 y similar al boton 230 mostrado en la FIG. 13) y una
posicién presionada donde la superficie superior 452 del botdn 430 esta al ras con la superficie superior 472 de la tapa 414
(véase la FIG. 24). Debido a que el mecanismo 436 de leva es similar a un mecanismo de boligrafo conocido y la conexién
entre el mecanismo 436 de leva y el botén 430, el botén 430 puede permanecer en la posicién presionada hasta que se
vuelva a presionar, momento en el cual un resorte 554 cargaria elasticamente el boton 430 desde la posicion presionada
hacia la posicion proyectada. El movimiento del botén 430 desde la posicion proyectada hacia la posicion presionada da
como resultado un movimiento pivotante de al menos uno de los brazos 602 (cada brazo en la realizacion ilustrada). Cada
brazo 602 pivota sobre los postes 624 de eje cuando se presiona el boton 430. Este movimiento pivotante en cada brazo
602 da como resultado que la superficie 622 de contacto distal, que tiene forma de leva, entre en contacto con la superficie
538 de contacto vertical en la pared 536. Debido a la forma de leva de la superficie 622 de contacto distal, este movimiento
pivotante del brazo 602 da como resultado que el brazo 602 mueva (empuje) el empujador 504 de junta en la segunda
direccion axial (paralelo a la flecha 444 en la FIG. 20), lo que da como resultado que la junta 440 se mueva hacia un estado
expandido donde la junta 440 puede contactar con la superficie interior del recipiente. Esto es evidente cuando se compara
la FIG. 22 con la FIG. 23. Con el botén 430 en estado presionado (FIG. 24), la junta 440 esta en contacto con la superficie
interior del recipiente para sellar el recipiente. Con el boton 430 en el estado presionado, el boton 430 se puede presionar
de nuevo y el mecanismo 436 de leva puede funcionar de modo que el resorte 554 cargue elasticamente el boton 430
hacia la posicion proyectada. A medida que el boton 430 se mueve desde la posicion presionada hacia la posicién
proyectada, una fuerza elastica aplicada por el alma 434 que desea volver a su forma original y la junta 440 que también
desea volver a su forma original actda contra la superficie 622 de contacto distal de cada brazo a través de la superficie
538 de contacto vertical en la pared 536 de cada empujador 504 de junta. Esto da como resultado que cada brazo 602
pivote en una direccién opuesta en los postes 624 de eje a medida que se mueve el botén 430. Con los empujadores 504
de junta siendo arrastrados hacia la abertura central 540 en el alma 434, la junta 440 ya no se aplica a la superficie interior
del recipiente.
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REIVINDICACIONES
1. Un conjunto (10) de recipiente de almacenamiento que comprende:

un recipiente (12) que tiene una abertura (22), estando dicha abertura (22) confinada por una superficie interior
(24) de una pared lateral (16) del recipiente (12);

una tapa (14, 214, 414) para cubrir la abertura (22), incluyendo la tapa (14, 214, 414) una tapa superior (32, 232,
432) que define una superficie superior (72, 272, 472) de la tapa (14, 214, 414), estando adaptada la tapa (14,
214, 414) para sellar contra la superficie interior (24) del recipiente (12);

un botén (30, 230, 430) que se puede mover en una primera direccion axial con respecto a la tapa
superior (32, 232, 432) entre una posicion proyectada en la que una superficie superior (52, 252, 452)
del botén (30, 230, 430) esta desplazada de la superficie superior (72, 272, 472) de la tapa (14, 214,
414) y una posicion presionada en la que la superficie superior (52, 252, 452) del botdn (30, 230 , 430)
esta mas cerca de la superficie superior (72, 272, 472) de la tapa (14, 214, 414) en comparacion con la
posicion proyectada;

una junta (40, 240, 440) que se puede cambiar entre un estado contraido y un estado expandido;
en el que el conjunto (10) de recipiente de almacenamiento incluye ademas,

un empujador (104, 304, 504) de junta que se puede mover en una segunda direccion axial, que es
transversal a la primera direccion axial, entre una posicion retraida y una posicion extendida, en el que
el empujador (104, 304, 504) de junta empuija la junta ( 40, 240, 440) hacia el estado expandido cuando
se mueve desde la posicion retraida hacia la posicion extendida;

un brazo (102, 302, 602) que conecta operativamente el boton (30, 230, 430) con el empujador (104,
304, 504) de junta, en el que el movimiento del botén (30, 230, 430) desde la posicién proyectada hacia
la posicion presionada da como resultado un movimiento de pivote del brazo (102, 302, 602) y mueve
el empujador (104, 304, 504) de junta en la segunda direccién axial, lo que da como resultado que la
junta (40, 240, 440) adopte el estado expandido,

caracterizado por que la junta (40, 240, 440) se puede mover entre el estado contraido y el estado
expandido, en donde en un estado operativo del conjunto (10) de recipiente de almacenamiento, en el
que la tapa (14, 214, 414) cubre el abertura (22) del recipiente (12), la junta (40, 240, 440) en su estado
contraido no se aplica a la superficie interior (24), y en donde el empujador (104, 304, 504) de junta
cuando se mueve de su posicion retraida hacia su posicion extendida mueve la junta (40, 240, 440)
hacia el estado expandido de la junta (40, 240, 440) y en contacto con la superficie interior (24).

2. Conjunto (10) de recipiente de almacenamiento de la reivindicacién 1, en el que la tapa (14, 214, 414) incluye ademas
un resorte (142, 342, 554) que carga elasticamente el botédn (30, 230, 430) hacia la posicion proyectada.

3. El conjunto (10) de recipiente de almacenamiento de la reivindicacién 2, en el que la tapa (14, 214, 414) incluye ademas
un mecanismo (36, 236, 436) de leva que incluye una leva (140, 340, 548) y el resorte (142, 342, 554).

4. El conjunto (10) de recipiente de almacenamiento de la reivindicacion 3, en el que el mecanismo (36, 236, 436) de leva
esta configurado para cooperar con el boton (30, 230, 430) de tal manera que el botdn (30, 230, 430) mantiene la posicién
presionada cuando se mueve desde la posicion proyectada a la posicion presionada, y el boton (30, 230, 430) permanece
en la posicién presionada hasta que se presiona nuevamente mientras esta en la posicién presionada.

5. El conjunto (10) de recipiente de almacenamiento de la reivindicacion 1, en el que el empujador (104, 304, 504) de junta
es uno de una pluralidad de empujadores de junta y el brazo (102, 302, 602) es uno de una pluralidad de brazos, en el que
latapa (14, 214, 414) incluye ademas un alma (34, 234, 434), que es una pieza de material plastico formada integralmente,
que incluye la pluralidad de empujadores (104, 304, 504) de junta y una pluralidad de elementos conectores (106, 306,
506) de traccién, en el que cada uno de los elementos conectores (106, 306, 506) de traccion interconecta empujadores
(104, 304, 504) de junta adyacentes.

6. El conjunto (10) de recipiente de almacenamiento de la reivindicacién 5, en el que cada elemento conector (106, 306,
506) de traccion tiene forma de anillo.

7. El conjunto (10) de recipiente de almacenamiento de la reivindicacion 6, en el que el alma (34, 234) incluye ademas un
cubo (100, 300) y la pluralidad de brazos (102, 302), cada uno de los cuales esta conectado con el cubo (100, 300) y un
empujador (104, 304) de junta respectivo.

8. El conjunto (10) de recipiente de almacenamiento de la reivindicacion 7, en el que cada brazo (102, 302) incluye una
primera seccion (120, 320) de bisagra que conecta el brazo respectivo (102, 302) con el cubo (100, 300) y una segunda
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seccioén (122, 322) de bisagra que conecta un empujador (104, 304) de junta respectivo con el brazo (102, 302) respectivo.

9. El conjunto (10) de recipiente de almacenamiento de la reivindicacién 8, en el que cada empujador (104, 304) de junta
incluye una superficie inferior (138, 338) normal a la primera direccion axial, y cada empujador (104, 304) de junta y la
segunda seccion (122, 322) de bisagra respectiva se mueve en un plano paralelo a la superficie inferior (138, 338) para
expandir y contraer la junta (40, 240).

10. El conjunto (10) de recipiente de almacenamiento de la reivindicacién 8, en el que cada empujador (104, 304) de junta
incluye una superficie (130, 330) de contacto de junta en contacto con la junta (40, 240), en el que la superficie (130, 330)
de contacto de junta define una esquina y una linea que emana de un punto central del cubo (100, 300) que divide en dos
un brazo (102, 302) respectivo coincide con una esquina respectiva.

11. El conjunto (10) de recipiente de almacenamiento de la reivindicacion 8, en el que cada empujador (104, 304) de junta
incluye una superficie (130, 330) de contacto de junta en contacto con la junta (40, 240), en el que la superficie (130, 330)
de contacto de junta define una esquina y una linea que emana de un punto central del cubo (100, 300) que divide en dos
un brazo (102, 302) respectivo esta desplazada desde una esquina respectiva.

12. Un método para ensamblar una tapa (14, 214, 414), comprendiendo el método:
- colocar un mecanismo (36, 236, 436) de leva sobre una base (38, 238, 438);

— colocar un alma (34, 234, 434) sobre la base (38, 238, 438), en donde el alma (34, 234, 434) incluye empujadores
(104, 304, 504) de junta y elementos conectores (106, 306 , 506) de traccién, en donde cada elemento conector
(106, 306, 506) de traccién interconecta empujadores (104, 304, 504) de junta adyacentes;

— conectar un botén (30, 230, 430) con el mecanismo (36, 236, 436) de leva;

- conectar operativamente el botén (30, 230, 430) a los empujadores (104, 304) de junta con una pluralidad de
brazos (102, 302);

— colocar una tapa superior (32, 232, 432) sobre la base (38, 238, 438) y conectar la base (38, 238, 438) con la
tapa superior (32, 232, 432), en donde la tapa superior (32, 232, 432) incluye una abertura (74, 274, 474) de boton
que recibe el botén (30, 230, 430); y

- fijar una junta (40, 240, 440) a la base (38, 238, 438).

13. El método de la reivindicacion 12, en el que colocar el mecanismo (36, 236, 436) de leva en la base (38, 238, 438)
incluye ademas insertar un resorte (142, 342, 554) en o sobre una protuberancia (174, 374, 576) dispuesto en la base (38,
238, 438) y colocar una leva (140, 340, 548) en el resorte (142, 342, 554).

14. El método de la reivindicacion 13, en el que el alma (34, 234) es una pieza de plastico formada integralmente que
incluye un cubo (100, 300) y la pluralidad de brazos (102, 302), cada uno de los cuales esta conectado con el cubo (100,
300) y un empujador (104, 304) de junta respectivo, y conectar el boton (30, 230) con el mecanismo (36, 236) de leva
incluye insertar una espiga (60, 262) en el bot6n (30, 230) a través de un abertura central (110, 310) en el cubo (100, 300).

15. El método de la reivindicacion 14, en el que cada empujador (104, 304) de junta incluye una superficie superior (136,
336) y una superficie inferior (138, 338), comprendiendo ademas el método moldear el alma (34, 234) en una configuracion
en la que un extremo inferior del cubo (100, 300) esta desplazado verticalmente por encima de la superficie superior (136,
336) de cada empujador (104, 304) de junta.
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