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a favor de
De Juan [lanuel CAMANI ALTUBE ~ de nacionalidad argenting -
domiciliado en ROSARIO-Santa Fé (Argentina),
por:
» Mecanismo de cadena automftica, de replegamiento gradual”

ezt 00 0 ) smee——
Memoria Descriptiveaea

La presente invencidén se refiere a un mecanismo
de cadena formada por una pluralidad de unidades componene
tes o relementos” conectados entre sf, cada uno de los cua~
les esté constituido bdsicamente por dos dbrazos que ge are

5 ticulan, en disposicién tal, gue encontréndose dichos elew
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mentos extendidos en una gtifa, la ggl oébaén de un mo-

vimiento de traslacién, motiva su replegamlento automf~

tico en forma 7gradual”, queriéndose significar con esta
expresifén que el plegado no se produce en toda la cadena
al mismo tiempo, siné que se realiza por grados o etapas,
que ge manifiestan en cada elemento en procesos indepen-
dientes y sucesivose= Al invertirse el sentido de la
fuerza que moviliza el digposgitivo, sé produce la rever-
gién del movimiento, es decir, que los elementos replega~
dos me extienden gradual y sutomdticamente, también en
procesos independientes y gucesivos.

He llevado a la concepcidén de este dispositi=-
vo, la carencia hasta este momento de un medio que permi-
ta el replegamiento gradual y automdtico de una gerie de
estructuras rfgidas integrantes de un sistema, en forma
tal, gque antes del replegamiento y aun ya iniciado éste
en la parte no replegada, el sistema se comporta cOmo un
todo rfgido, capaz de soportar andlogos esfuerzos a los
que podrfa ser sometldo un cuerpo de una sola pieza de
gemejante estructura y dimensién.

Entre las aplicaoioneé del dispositivo puede
gefialarse primeramente, la substancial mejora que repro-
genta su utilizacidn en un mecanismo de transmieién de
movimiento & cremallers pues al ser substituida la cre~
mellera de una sola pieza por una plurelidad de componen=-
tes dentadas conectadas entre sf y al lograrse gue la ac-
cién del pifidn, el mismo tiempo gue hace deglizar recti-
linesmente la parte de cremallera extendidas, produzca tam=-
pién en el otro extremo de la gufa el replegamiento gra-

dual y automédtico de las barras dentadas que vén dejando

de ser dYtiles 8l movimiento, se obtiene asf un fundgmen=-
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tal acortamiento de la gufa ya que cada componente de
cremallera repleggda sflo ocupa un espacio igudl al de
Su espesor.

También mediante la aplicacifén de estas.cadenas
puede confeccionarge un sinndmerxo de diferentes estructu-
rag de replegamiento gradual y automdtico destinadas a
distintos fines, entre las que se pueden sefialar egtruc~-
turas para cerramiento, tales como puertas, ventanas y
demds aberturase. .

En los dibujos que acompafian a la presente deg-
cripcién se han indicado con las mismas cifras de refe=
rencia, partes iguales o corresponaientes.

lLas tiguras 1 & 4 representan esquemdticamen~
te la estructura bédsica de la cadensa de replegemiento ob;
jeto de la presente invencidn, en cuatro posiciones dig=-
tintas del movimiento.

La figurae 5 ilustra en l¥fnea continuag lag baw-
rrag de la cadena extendidag y los diferentes tipos de
levas que pueden ser aplicados en dichas barras. En la
misma figura, en lfnea de puntos se muestra también la
posicién de las referidas barras, después de haber su-
frido'el degplazamiento engular provocedo por lag levasge

Laé figuras 6 y 7 muestran en corte, una pri-
mers variante de la cadena en dog posiciones digtintag.

La figura & ilustra en corte una segﬁnda ve-
riante de la cadena, y finelmente,

La figura 9 muestra en perspectiva la cadens
construide en forma de cremallers y el pifién para su sc~-

cionamientoe

Antes de degcrivir el dispositivo en gi, =e

haréd relacifn somera de los recursos utiligzados para Obw
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tener el replegamiento gradual y automdtico gue carac-
teriza a este nuevo dispositivo, pues en conocimiento de

los principios aplicados, fécil serd comprender ls mie-
sifn funcional que deberd llenar cada uno de los Srganos
componentes y la mds eticaz maners de estructurarlos,

En la figura 1 se ha esquematizado un dispo-
sitivo, cuyas partes componentes se encuentran extendi-
das y que estd constituido por barras A, A’ etc. que es-
tén vinculadas entre sf por medio de otras barras inter-
medias By B’ etc., que se artioulan en los centros C, C?,
D, B?, etc, haciéndose notar que, mediante recursos conse
tructivos que més adelante se analizardn, (patineé de
deslizemiento y gufag correspondientes), los centros C,
G’, etc, no podrén avandonar en ningdn momento la trayec-
toria del eje x x'. Se observa también que solidaria a
la varra A, se encuentra una estructura denominada levs,
designada con la letra Be ¥ que adopta la forma de una
cufia o plano inclinado con relacibn al eje x X!~

BajJo la accifn de una fuerza P, la cadena de
barras es impulsada paralelamente al eje x x? y en el
sentido de dicha fuerza, pero al encontrar la leva E en
su carrera, =2l tope resistente R., la fuerza P. se deg=
compone en varlas componentes, de las cusles nog intere-
8a principalmente l& fuerza P paralela al planoc de la re-
Terida leva, ya que las otras componentes resultan anue
ladas por reacciones que las equilibran,

En la figura 2, se observa como la fuersza F,
libre de impedimento, produce el desplazamiento de la ba-
rra Ae 51 se analizan las distintas posiciones del pune
to inicial de la leva E, se notarf que dicho punto, en

este procego del desplazamiento, ha sido solicitado por
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dos movimientos simulténecs; uno de traslacién rectili-
nea en el gentido del eje x x*, medido por el segmento
R’ D* y otro de desplazamiento anguler medido por el én-
gulo M C D?, circunstancia que pone en evidencla que des-
de un punto de vista funcional, aun serfa més eficiente
que la leva de superticie rectilfnea, otra de perfil cur-
vado disefiada por medio de un sistema de ejes coordena=
dos ortogonales.

geré de interds también tener presente, gue
en el momento en gue la leva comienza & actuar, deberd
ser vencida la inercfa, razfin gue hace aconsejable, &l
determinar su perfilado, proveer en la iniciacién del
movimiento promovido por la leva, una menor proporcién.
de desplazamiento angular con relacién al desplazamien=
to rectilfneo.~

Debe hacerse notar que la leva E no sdlo pue-
de colocarse en cualquier otro punto de la barra A que el
elegido, (y que no correspondas con el centro C), siné que
también puede ser colocada en cualquiera de las dos pro=-
longaciones de dicha barra 0 bien en la barra B y en su
prolongacidén. En la figura 5 han sido ilustrados tres
tipos distintog de levas, segdn su posicidén en el par de
barras A y B, poniéndose de manifiesto las diferentes for-
mag que adoptan en cada cazo., En un mismo par de barras
A ¥y B, pueden existir dos o més levas que ejerzan su miw-
sién al mismo tiempo y més adelante se verd que por ra-
zones constructivas, en muchos casos el desplazamiento
angular es provocado por dos levas gue actdan complemenw

tariamente, es decir una 2 continuacidén de la otra.

Tan pronto la leva D. deja de actuar por per=

der contacto con el tope resistente R, (figura 2), la fuer-



10

15

20

25

30

za P queda restablecida en toda su intensidad, por ha-
ber desapaxecido las causas que produjeron su descompo-
sicifn, en cuyo momento, también queda finglizada la pri=-
mera etapa del proceso de replegamiento.

n la segunda etapa del proceso de replegamien=
to, se encuentra que, por las caracterfsticas construce
tivas del dispositivo que mds adelante se analizarén,
(controles de rotacién y topes corregpondientes), en el
mismo instante en que la leva Ee. pierde contacto con el
punto resistente Re., la barra A se vé impedida de efec~
tuar otro movimiento, gue no sea el de rotacién slrede-
dor del centro G, en el lugar en que dicho centro se en-
cuentra en ese momento y como ya se ha estavlecido ante-
riormente que el centro C? no podrd seguir otra trayec-—
toria que la del eje x x’, es evidente que el Ynico mo~
vimiento posible que puede originar la fuerza P, es la
de hacer avanzer la barra A’ paralelamente 8l eje x x?,
acercando cada vez més el,céntro ¢ el centro ¢! y dis-
minuyendo paulatinamente la abertura angular de las be-
rras A y B, hasta que llegan a replegarse cagi totalmen~
te como se ilustra en la figura 3.

En la misma figura 3 se observa también, que
en tales circunstanéias, la leva E* de la barra A?, es~
taplece a su vez contacto con el tope resistente R, es
decir que la barra A’ v4 2 ser sometida el mismo proce-
go de desplazamiento gue ya sufrié la barra A y en la
figura 4 se constara que mientras la barra A’ cumplid
la primera etapa del proceso de replegamientb, el plega=
do de las barras A ¥y B, quedd completados

De igual manera & la descrita, se efectda

el replegamiento de los pares de barras sucesivos. Fue-
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de utilizarse un tope de resisitencia comdn para las le-
vas de variag barras, aunque también puede adoptarse un
nfmero ilimitedo de topes resistentes independientes, dise
puegtog en forma gque no produzcan interferencle en el mo~
vimientoe=

La reversidn del movimiento ge produce de una
maners anfdloga.~ Encontrindose los elementos en la posi-
cidén de la figura 4, puede observarse gque al invertirse el
sentido de la fuerza P, la barra A” serd trasladada en‘una
trayectoria paralele al ele xx’, arrastrando a las parras
B' ¥ A?. Durante este movimiento el reverso de la leva
E?, encuentra un tope resistente S, que obliga a la barra
A’ a descender sigulendo la misma trayectoria descrita
en el movimiento de replegamiento, hasta que dichas ba=-
rras A y B’ quedan ﬁaralélas al eje x x?*, tal como se
ilustra en la figura %. Como en tales circunstancias y
por los motivos ya referidos, a la barra A no le es per-
mitido otro movimiento que el de'girar glrededor del cen-
tro ¢, la accidn en sentido contrario de la fuerza P pro-
duce el despliegue de las barras A y B, hasta colocarlas
nuevamente en le posicién ilustrada en la figura 2, repi-
tiéndose estos procesos en todos los pares de vparras que

integran el disposgitivo.

Los medios descritos para lograr el replega~
miento gradual y automdtico, pueden ser materializados
de muy diversas manerage.- In una de estas variantes, tal
como la ilustrada en las figuras 6 y 7, se observa que el
brago de replegamiento ~l- y el brazo de enlace -2-, ejer=
cen respectivamente las funciones de ias barras Ay B y
Se nota de igual manera que estos brazog se conectan unos

con otros en las articulaciones =%- y -4-, Particulari=-
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la articulaocidén ¢, mientras la articulacién =4- substitu-
ye & la articulacién D.

La cadena asf formada poY log8 DIBZOS =l= §y =2~
estf montada deslizablemente en una gufa acanglada ~5- cu=-
yas elas son paralelas &l plano de deslizémiento anterior-
mente indicado por x x?, erectudndose la vinculacién en-
tre la cadena y la gufa -5-, por medioc de patines de des=-
lizamiento =6- gue estén rijados en cada bvrazo =l- y que
son de dimensiones adecuadas par; deglizarse por el cangl
de la gufa =5~, ¥y cuya periferia esté limitada por arcos
de cf{rculo gue estén en contacto permanente con la parte
interna de las alas de la rererida gufa, siendo estos ar-
cos, concéniricos al centro ¢ o sea a8l centro de la ar-
ticulacién -%-, logrdndose de esta manera, que &l girar
el brazo ~l- sobre. el centro -3-, en el momento del re-
pPlegemiento, dicho centro se encuentre en la trayectoria
pre~tfijada, paralela a las alas de la gufa ~5-.

Cada brazo -l- dispone en esta variante, de
una primera leva «7-~ y de una segunda leva =8-, las cua-
les se complementan llenanio la funecidn de la levs E an-
teriomente descrita, particularizéndose estas levas, por
tener una de sus caras en plano inclinado, con relacidn
al tope resistente =O-, gue interferir£ en su carrera.
Este tope =0-, para la primera leva -7~ se encuentra fi=-
Jado en la gufa -5~, hacia el lado posterior de dicha
guia, para no interrerir con las segundas levas -8~ gue
con este objeto son de menor ancho que las ~7-, Todas
las levas ~T=- que actuan contra un mismo tope =9-, son
del mismo ancho pero distinto con relzcién gl de otras

levag «7= que actuan countra otroc tope =0~ de la misma es~-
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tructura,demenﬂb ser en este caso, las levas =7- que ac-
tuan primerc, mfs estrechas gue las gque actman & contimua-
cibn. | _

Pemoién Gebe hacerse notar que, en el caso de
gue varias levas =7- deban actusr contra un mismo tope =9-,
cade una de estas levas tendr& en su elemento replegable
una posicifén distinta, con relacibén al eje de la articu-.
lacién =3=-, siendo la més distante de dicho eje la que
actda primero en el replegemiento y acercéndose cada vez
més & dicho eje =%~, lag levas Ge los elementos sucesgli-
voSe |

Las segundas levas ~8=- actusn en topes.-10-,

formedos por una de las aristas de una ranurs practicada

en una de las slas de la gufa —5-; utilizéndoge la»otra
arista de la cara opuesta de la misma ranurs, como tope
~1ll- para el movimiento inverso.

Ceds prazo =l- esté provisto tambidn de un con-
trol de rotacién -12— ¥y de un control de rotacién comple-
mentario -1%- gue conjuntamente cumplen la misién funéio~
nal de 11mitar el desplazamiento del bprazo —l— en el in-
terior de la gufa -5- & un movimiento de giro alrededor
del eje =3-, que corresponde 8l centro C anteriomente
descrito, en el momento en que dicho brazo ha efectunado
le primera etapa del movimignxo de plegado, es decir, cuan-
do la leva =8~ plerde contacto con su tope =10~,

Estog controles ~12~ y ~1%~ me caracterizan por
tener su estructura limitada por un arco de cfrculo concén-
trico al eje de la articulacién -3~, de su correspondien-
te brazo, habiéndose aispuesto en esta variante el control
~-12=- contiguo & la leva =8~ y sin presentar solucién de

continuidad con ésta, mientras que el control complementa~-
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rio ~13~, ha sido adosado al patfn de deslizamliento =b-.
Mientras el control -12-, actua en contacto
con el tope ~ll=, el control complementario =15~ es re-
cibido por una estructurs de apoyo ~l4~ molidaria de la
gufa -5~ y que se particularize por presentar una cque~

dad delimitada por un arco colncidente con el de la es~-

- tructura que recibe.

El funcionamiento de la cadena cuyas partes
componentes se acaban de describir, se realiza del si~
gulente modo:

Suponiendo la cedena totalmente extendida o
sea, en la posicién de la figura 6, &l imprimirsele un
movimiento de traglacién por la accién de la fuerza P,
dicha cadena es impulsade paralelemente a la gufa =5-
hasta que la primera leva =7~ del primer elemento, en-
cuentra en su carrera al tope =-9-, por cuya circunstan-
cia y en virtud del procesc de descompogicifén de fuerzas
que entonces»se produce, el primer nrazo de replegamien-
to ~l-, mientras évanza, adquiere un movimiento de giro,
hasta gque & su vez la segunda leva -8~ entra en contacto
con su tope =l0~, motivando asf esta leva complementaria
-8~ la continuacién del movimiento de avance combinado
con el movimiento de glro del primer brazo -~l-, hasta gue
diocho brazo llega a la posicién ilustrada en la figura 7.
En esta posicidn, el eje de la articulacién -3=- Gel brazo
correspondiente, ha liegado al lugar que ocuperi 8l temi-
nar su replegamiento, pues el extremo de la gufs =5~ impi-
de al patfn -b=- todo avance, y la fuerza que tracciona al
dispositivo, trasladada al brazo ~2- y aplicada en la ar-
ticulacién —4= obligard al brazo de replegamiento =~l= a

girar sobre su correspondiente centro ~3- hasgta plegarse.
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Se observa también en la posicién de la figu=
ra 7, que el control de rotacién =12~ entra en contacto
con el tope -ll~ impidiendo de esta manera gque, cualguier
fuerza eventuel no consgiderada en el sistema, (incluso la
graveded), pudiera producir un retrocego del eje de la
articulacién =3~ del primer brazo ~l-, debiéndose adn
agregar que antes de que dicho control de rotacidn -12-
plerda contacto con el tope =ll-, el control de rotacidén
compl ementario ~l3-, hanrd sido recivido por la estructu-
ra de sostén -l4~, guedando asf{ a cargo de estas plezas
=13~y =l4=, la funcibn de obligar al brazo -l- a ocomple=-
tar su replegamiento girando alrededor del punto prefi~
Jado.

Antes de gue el primer prazo de replegemiento
~1- haeya terminado su proceso de plegado gue concluye con
su lmmovilizacién en posicién noxmal & la gufa -5-, la
leva ~7- del segundo elemento es 2 su vez interferida por
el tope =~9-, inicidndose asf en este segundo elemento el
mismo proceso que sufrié el primero, proceso que se repite

inderinidamente en todos los demds elementos de la cadena.

La reversién del movimiento ge produce sl in-
vertirse el sehtido de la fuerza que acciona el disposi-
tivo, con lo que ésta arrastra el trago -2~ del elemento
replegado, mientras gue el brazo de rotacifén ~l~ gue lo
articule, gira sobre su centro =3~ ya que es el Unico mo=-
vimiento que le pemite el control de rotacién complemen=-
tario ~13-, que se mantiene apoyado en su egtructura de
sostén =14-, hasta que el control de rotacién =12~ pene-
trando por la ranura de la gufa -5- toma contacto con el
tépe =ll- y el elemento se despliega hasta guedar en ung

pogicidén angular igual & ls ilustrada en la figura 7, con=-
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cluyendo dicho elemento de extenderse, cuando el %ope
~ll- presiona contra el reversc de la leva =Y~, lo gque
cbliga a dicha leva 8 penetrar en la gufa, hasta que el
brazo -l=- queda nuevamente en posgicién parslela a dicha
gufa.

En la variante 1lustrade en la rigura &, =se
Observa gque cada elemento replegable de la cadens sélo
estf proviesto de una leva =7~ y de un control de rota-
cién =12-, haviéndose suprimido en este cago, las es-
tructuras complementarias ulilizadaes en la variante an-
terior. Deve hacerse notar de igual manera gque sélo el
tope leva ~9- y la estructurs de apoyo =l4- correspon=
dientes al primer elemeunto, Se sncuentran trijados a la
gufa ~5-, ya que las restantes piezas =9~ y -l4- para
los demés elementos, se encueniren en la misma cadens
mévil solidarios a los patines de deslizamiento =~H=,

‘ El runcionamiento de las cadenas de esta se-
gunaa variante, es similar al ya descrito, pues encone
tréudose la cadena totalmente extendida, sl producirse
el movimiento de traslacifn, la leva =7=- del primer ele-
mento es interrerida por el tope -9~ correspondiente,
que esté rijado en la gufa =5-, produciéhaoée agf el
desplazamiento anguler adecuado del pPrimer ovrazo de re-
plegamiento -l-. Como en estas circunstancias el mismo
tope -0~ impide el avance del patin ~b~, lo mismo que en
el caso anterior, la ruerza de traccién, aplicada 2l bra-
20 =2=-, y en la articulacién -4-, hace girar el ovrago =l-
sobre el centro ~5~, en cuyas circunstancias, el control
de rotacién ~1l2- entra en coniacto con la estructuras de
apoyo =-l4=- fijada en la gufa, asegurendo agf! que el re-

Terido brazo =~l- no tenga otro movimiento Posible que el
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de giro alrededor de su eje =~3=,

Pambién como en el caso anterior, antes de que
el primer brazo de replegamiento -1~ haya temminado su pro-
cesgo de plegado, que concluye con su immovilizacién en po=-
sicién normal a la gufa -5-, la leva -7~ del segundo ele~
mento, es a su vez Interrerida por el tope -9~, que v4 mon-
tado en la misma cadena mévil solidario del patfn -6-, del
elemento adyacente, que en este céso es el primer elemento,
inicidndose asf en este segundo elemento ¥y en todos los pos-:
teriores, el mismo. procesc que sutrié el primero, con la
nica diferencia que al producirse el movimiento de giro al-
rededor del eje =3-, su control de rotacifén ~12~, encontra-
ré que su estructura de apoyo -=l4- en vez de estar fijads
en 1a gufa -5=, es solidaria del patin ~6- del elemento con-
tiguo.

En esta misma variante, cuando los elementos es—
tén éxtendidos, los retenes de seguridad ~15- impiden que
rdichosAelementos pﬁedan replegarse mas que en un punto de-
terminado préviamenta, a cuyo efrecto mantienen contacto con
un. ala de la gufa -5~ gue sole les permite la salida al ex-
terior por medio de la ranura ~-l16- en el lugar indicado pa-—
ra que el elemento comience su desplazamiento angular,

Ademfis de las dos variantes que se acapan de deg-
cribir, el mecanismo, sin apartarse de gus caracterfsticas
substancieles, puede adoptar otras muchas formas, pudiendo
sefialarse entre otras modificacioneg posibles, gue los bpra—-
z0s en cada elemento replegable sean iguales o que el brazo
-2~ sea €l de mayor longitud, como tampién que la trayecto~

ria de los centros C que corresponde sl éje de la articula=-

- ¢ib6n ~3=-, no se encuentre equidistante de ambas alas de la

gufa, o bien que la estructura esté sometida en su trayec-
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toria, a una desviacién curvilfnea, que la estructura dis-
ponga de medios capaces para deslizarse suspendida y por dl-
timo gue los elementos al replegarse, en vez de guedar en
posicién normal a la gufa, lo hagan en otra posiciédn angu-
lar.'

De igual modo, las cadenas pueden también dispo-
nerse de manera que puedan replegarse indistintemente hacia
un lado o hacia el otro de la gufa -5-, segin sea el senti-
do del movimiento de traslacién, bastando para ello que los
elementos replegables, estén provistos de un doble Juego de
patines, levas, controles de rotacién, etc. dispuesto uno
de estos Juegos en la cara anterior del elemento y el otro
en la cara parslela posterior. A su vez, la gufa se dispo-
ne adecuadahente para que en su lado anterior y en un extre=-
mo, se encuentiren las egtructuras necesarias al replegamien—
to que le son solidaras (topes, egtructura de apoyo, etc,),
cuyas estructuras también se disponen en su otro extremo,
pero egta vez hacia el lado posterior de ls gufa, producién-
dose asf la interterencie de las levas y los topes en un ex—
trémo de la gufa 0 en el contrario, segin sea @l sentido del
movimiento de traslacién,

En la figura 9 se represents uns cadens que se
particulariza porque estd provista de un mecanismo dentedo
para su accionamiento, constituido por dienteg =17 gue prew-
sentan los elementos replegables, en disposicién tal quie en=
contréndose la cadena extendida, se comportan como una bg-
rra de cremallera que es accionada por el pifién ~18~, pudién-
dose observar gque el dltimo elemento en el replegamiento, es-
t4 conectado articuladamente & un tramo de cremallera que no
se repliega, logréndose asf mantener contacto entre la cade-

na plegada y el pifién =18,
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También en la cadena ilustrada en la figura 9,

-15 -

Se oObgerva el saliente =19~ y la muesca =20=- gue s0n es=
tructuras que pueden aplicarse al disposgitivo, con el ob-
jeto de proporcionarlie un zcoplamiento adiciongl entre ele-
mento y elemento, cuando estos se encuentran extendidos, es
decir, en el momento en gque la cadena esté en disposicién
de ser sometida a los mayores esfuerzos a la extensifén y
a la compresifn. En el caso de la citada figura, el salien=-
te -19~ adopta la forma de un diente que al erectuarse el
despliegue del elemento, es recibido en una ocquedad que pre~
senta la muesca =20~ solideris del brazo del elemento con-
tiguo. Debe hacerse notar que este acoplamiento adicional
puede ser complementado con un cerrojo de tipo mdecuado ca=
paz de impedir la salida eventual del saliente =19~ fnera
de la muesca -éo-.

Deve hacerse notar que las cadenas pueden estar
Provistas en cada elemento, de estructuras solidarias a un
brazo y capaces de unirse al brazo gemelo de otra cadena and-
loga paralela, formando el conjunto un todo replegable, Es=
tas estructuras pueden adoptar 1a forma de hojas que al ha-
llarse las cadenas extendidas we encontrarén en un solo plé-
no, en adecuado contacto unas con otras, pudiendo asf em-
Plearse entre otros fines, para la construccidn de estruc-
turas de cerramiento, tales como puertas, ventanas, persige~
nag, cortinas, etca

Ademds de la forma de superficie plana, estas es~
tructuras de unién pueden tener cualquier otro perfilado que
no entorpezca el replegamiento, pudiendo ser curvadas o eg-
tar compuestas por dos o més superficies planas unides entre
sf,

También las cadenas pueden estar provistas, en
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cada elemento, de un vinculo que las articule en su eje ~3-

¥ que sea capaz de articular en igual forma los elementos de
otras cadenas gemelas, coordinagndo en esta forma dichas ca-

denas y sincronizando su movimiento,
——z F 0 T A ic=see-

Se relvindica como objeto de esta patente;

l.~ Mecanismo de cadena automética de replege=-
miento graduaml, caracterizada por comprender una plurali-
dad de elementos replegabples articulados unos a otros y
montados deslizables en una gufa acanalada, incluyendo ca-~
da uno de estos elementos dos brazos articulados entre st,
giendo solidario uno de estos brazos de un patf{n de degli~
zamiento de dimensiones adecuadas para deslizarse por el
canal de la gufa y cuya periferia en arco de cfroulo estd
en contacto permanente con la parte interns de las alag de
la gufa, incluyendo también cadg elemento replegable una o
més levas capaces de ponerse en contacto con topes resisten-
tes, y mediosg capaces de limitar el desplazamiehto del bra-
zo en el interior de la gufa, constituidos por estructuras
limitadas por un arco de cfreculo concéntrico con el centro
de rotacién del elemento replegable y susceptibles de ponere—
se en contacto con topes resistentes, y medios para el ac-
cionamiento de los referidos elementos replegables,.

2.~ llecanismo de cadena automftica de replega-
miento gradual, de acuerdo con la reivindicacién 1, carac-
terizada por el hecho de que los topes resistentes son go=-

lidarios de las gufas,.

3+~ lecanismo de cadena automdtica, de replega-

miento gradual, de acuerdo con la reivindicacidn 1, caracte~
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rizada por el hecho de¢ gue los topes resistentes son soli-
darios de los elementos replegabdles.
4.~ Mecanismo de cadena automdtica de replega-
miento gradugl, de acuerdo con cualquiera de las reivin-
dicaciones anteriores, caracterizada por el hecho de gue
los elementos replegables estén piovistos de medios para
su acclionamiento, constitufdos por un mecanismo dentado.
5.= Mecanismo de cadena automética de replega-
miento gradual, de acuerdo con cualquiera de las reivin-
dicaciones anteriores, caracterizada por el hecho de com=-
prendexr un acoplemiento adicional gque incluye un saliente
solidario de uno de los extremosg del bprazo de cada elemen-
to y capaz de introducirse en una muesca solidaria del bra-
z0 del elemento contiguo.
6o~ Mecanismo de cadena automdtica de replega-
mlento gradusl.
Esta memoria consta de diez y siete pdginag, es-

critas por una sola carae

parcEmona, -4 010 104l

P.A.
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