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M O D E L O  

D E

U T I L I D A D

por "DISPOSITIVO DE SUSPENSION PARA AUTOMOVILES A RUEDAS IN­

DEPENDIENTES", a fa v o r de la  firm a  it a l ia n a  FIA T S o cie tá  per 

A z io n i, re s id e n te  en Corso G io v a n n i A g n e ll i  200 -  TURIN ( I t a ­
l i a ) .

MEMORIA DESCRIPTIVA

La presente in v e n ció n  se  r e f ie r e  a un d is p o s it iv o  
de suspensión para autom óviles de ruedas indep endientes, par­

t ic u la rm e n te  para ruedas m otrices no d esviad o ras.

Es conocido c o n s t r u ir  d is p o s it iv o s  de suspensión pa- 

5 . ra autom óviles de ruedas independientes para la s  ruedas m otri­

ces no d e sv ia d o ra s, c o n s t itu id o s  por un medio de enlace r l g i -  

V do entre e l e je  de la  rueda y  l a  c a r r o c e r ía , estando co n sti­

tu ido  en g e n e ra l d icho medio de enlace por dos brazos d isp u e s- 

tos entre s i  en p o s ic ió n  sub stancialm ente p e rp e n d icu la r y  que 

10 . se  encuentran en un plano sub stancialm ente h o r iz o n ta l. Los dos
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brazos c ita d o s están enlazados en correspondencia de una de 

sus extremidades a la  c a r r o c e r ía  a través de b isa g ra s  de e je  

h o r iz o n ta l y  están unidos ríg id am e n te  entre s i  en correspon­

dencia de la  otra extrem idad. Superiorm ente lo s  c itad o s bra­

zos soportan medios de am ortiguación de la s  o s c ila c io n e s , en­

lazados superiorm ente a la  c a r r o c e r ía  y  c o n stitu id o s  en ge­

n e r a l por un am ortiguador h id r á u lic o  que a veces funcio na en 

p a ra le lo  con un re s o rte  en h é l ic e .  Los dos brazos, en corres­

pondencia de su  punto de unión, soportan un s e m i-e je  y  e l ro­

la  t iv o  e je  a través de la  in t e r p o s ic ió n  de c o jin e te s  do ro­

d i l l o s  cónicos de modo que todas la s  cargas que gravan spbro 

la  rueda vengan soportadas directam ente por lo s  bi^zos y  de 

estos descargados sobre la  o a rro c e ria  a tra v é s  de la s  b is a ­

gras de unión.

S i  e l c ita d o  se m ie je  fuese r íg id o ,  por lo s  in e v it a ­

b le s erro re s de posicionado entre d if e r e n c ia l  y  lo s  brazos 

r íg id o s ,  en e l montaje so te n d ría n  forzam ientos in a ce p ta b le s  

d e l s e m i-e je  y  de lo s  c o jin o t c s , además durante e l fu n cio n a­

miento lo s  sacudim ientos d e l grupo p ro p u lso r r e p e r c u t ir ía n  a 

tra vé s de lo s  c o jin e te s  sobre lo s  brazos y  por co n sig u ie n te  

sobre la  c a rro c e r ía .

Se haco por tanto n e c e sa rio  la  in tro d u c c ió n  sobre 

e l se m ie je  de una in te rc o n e x ió n , c o n s titu id a  en g e n e ra l por 

una ju n ta  e lá s t ic a ,  a través do la  cu a l se  r e a liz a n  l a  unión 

entre e l se m ie je  y  e l r e la t iv o  e je .

Suspensiones para ruedas m otrices no desviadoras 

d e l t ip o  c ita d o , s i  b ien son do por s i  perfectam ente fu n c io ­

n a le s , presentan s in  embargo o l inco nveniente  do s e r  costo­

sas en cuanto provén e l uso de ju n ta s  e lá s t ic a s  y  de c o jin e ­

tes de r o d i l lo s ;  en p a r t ic u la r ,  estos ú ltim o s pueden s e r  a s i ­

mismo fá c ilm e n te  d e te r io ra b lo s  y  req uieren  elevados gastos 

do manutención.
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EL objeto  de la  presente in v e n ció n  es e l de r e a l i ­

za r un d is p o s it iv o  de suspensión a ruedas independientes pa­

ra  ruedas m otrices no d esviado ras apto para d escarg ar d ir e c ­

tamente sobre la  c a rro c e r ía  la s  cargas p r in c ip a le s  que actúan 

sobre la s  ruedas y es d e c ir  la s  v e r t ic a le s ,  tra n s v e rs a le s  y 

lo n g it u d in a le s , e lim inando la s  ju n ta s , normalmente presentes 

sobre lo s  se m ie je s , n e c e sa ria s  para e v it a r  sea lo s  f  orza mi en 

tos debidos a erro re s de po sic io nado  entre e l grupo d ife re n ­

c i a l  y brazos de la  su sp ensió n, sea l a  tra n sm is ió n  r íg id a  a 

l a  c a rro c e r ía  de lo s  esfuerzos que se  d e riv a n  de la s  o s c ila ­
ciones d e l motor.

15.

2 0.

25.

EL objeto  u lt e r io r  de l a  presente in v e n ció n  es e l 

de r e a l iz a r  e l a co p le  entre se m ie je  y  brazos d e l d is p o s it iv o  

de suspensión en forma s e n c il la  y  económica y  r e s is t e n t e  a l  
desgaste.

Estos y otros objetos se  a lca n za n  mediante e l dispo­

s i t iv o  de suspensiones para autom óviles a ruedas independien­

tes para ruedas m otrices no d esviado ras o bjeto  de l a  presen­

te  in v e n ció n  en cuanto comprende, para cada rueda, medios de 

emlace a le  o a rro c e ria  aptos para o s c i la r  en un plano v e r t i ­

c a l y  co n stitu id o s  por dos brezos d isp u esto s en un plano subs­

ta n cia lm e n te  h o r iz o n t a l, estando unidos lo s  c ita d o s brazos a 

l a  c a rro c e r ía  y  entre s í  a tra v é s  de b isa g ra s  y  estando d is ­

puestos e l prim ero en p o s ic ió n  sub stan cialm en te lo n g itu d in a l 

y  e l segundo en p o s ic ió n  su b stan cialm en te  t ra n s v e rs a l respec­

to a la  o a rro c e r ia , s ien d o  lle v a d o s  medios por e l prim er bra 

zo para so p o rta r d irectam ente en forma g ir a  b le  e l e je  de la  

rueda y  e l r e la t iv o  se m ie je  unidos entre s i  y  co n stitu id o s  en 

una ú n ica  p ie z a , estando enlazado e l c ita d o  se m ie je  a l  d if e ­

r e n c ia l  a través de una ju n ta  de cardán, cuyo centro está a -  

lin e a d o  con lo s  centros de la s  b isa g ra s  que enlazan lo s  dos 

brazos a l a  c a rr o c e r ía , estando además enlazado e l  brazo tran s 

v e r s a l superiorm ente a l a  c a rro c e r ía  a tra v é s  de medios aptos
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para am ortiguar la s  o s c ila c io n e s  de lo s  propios brazos.

U lte r io r e s  c a r a c t e r ís t ic a s  y  v e n ta ja s  de la  presen­

te  in v e n c ió n  r e s u lta rá n  de la  d e s c rip c ió n  que s ig u e , con r e f  e- 

re n c ia  a lo s  d ib u jo s  anexos, que i lu s t r a n  un ejemplo de re a - 
5 . l iz a o ió n  no l im it a t iv o ,  en e l que:

La f ig u r a  1  es una v is t a  en p lanta  d e l d is p o s it iv o  

de suspensión objeto de la  presente in ve n ció n .

La f ig u r a  2 es una v is t a  en e le vac ió n  a n t e r io r  d e l 

d is p o s it iv o  de suspensión ilu s t r a d o  en la  f ig u r a  1 .

-LO* La f ig u ra  3 es una v is t a  en e levació n  la t e r a l  d e l
d is p o s it iv o  de suspensión ilu s t r a d o  en la  figura. 1 .

La f ig u r a  4 es un d e t a lle  a mayor e sca la  y  en spo­
ción d e l d is p o s it iv o  ilu s t r a d o  en l a  f ig u r a  1 .

l a  f ig u r a  5 es un d e t a lle  a mayor e sca la  y  en s c c -  
15 . ción d e l d is p o s it iv o  ilu s t r a d o  en l a  f ig u r a  2.

La f ig u r a  6 es una se cc ió n  a x ia l  de lo s  medios de 

am ortiguación de la s  o s c ila c io n e s  d e l d is p o s it iv o  de suspen­
s ió n  ilu s t r a d o  en l a  f ig u r a  1 .

La f ig u r a  7 es una se cc ió n  según la  l in e a  V I I -V ^ I  de 
20. la  f ig u r a  1 .

La f ig u r a  .8 es una se cc ió n  según la  l in e a  V I I I - V I I I  
de la  f ig u r a  1 .

Con 1 se  in d ic a  en su  conjunto un d is p o s it iv o  do sus­

pensión para una rueda p o s te r io r  m otriz no desviadora c o n s ti­

tu id o  por dos brazos r íg id o s  1 0 - 1 1  enlazados por una extrem i­

dad a la  c a rro c e r ía  3 d e l autom óvil y  por la  otra extremidad 
soportando en forma g ir a t o r ia  un sem ieje  4 apto para, ao cio n ar 

una rueda 5 y  enlazado a un grupo d if e r e n c ia l  6 a través do 
una a r t ic u la c ió n  do cardán 7 .

Los brazos r íg id o s  10-11  están unidos además a la*.**30 .



c a rro c e r ía  3 a tra v é s  de un am ortiguador h id r á u lic o  8 y  un 

re s o rte  en h é lic e  9 d isp u esto  c o a x ia l a l  am ortiguador h id rá u ­

l i c o  8 , in te rp u e sto  entre la  c a rro c e r ía  3 y  la  p a rte  s u p e rio r 

d e l brazo r íg id o  2 y  ab isagrad o s a este ú ltim o .

Los brazos r íg id o s  10-11  están c o n s titu id o s  por dos 

brazos, in d ica d o s respectivam ente con 10 y  1 1 ,  que yacen en 

un plano sub stan cialm en te h o r iz o n ta l y  están d ispu esto s re s ­

pectivam ente: e l brazo 10  en d ir e c c ió n  sub stancialm ente lon­

g it u d in a l y  p a ra le lo  a l  e je  de la  c a rro c e r ía  3 y  e l brazo 1 1  

en p o s ic ió n  sub stancialm ente t r a n s v e rs a l y  p e rp e n d ic u la r a l  
e je  de la  c a rro c e r ía  3.

E l  brazo lo n g it u d in a l 10 está c o n s t itu id o  por qn 

h ie rr o  en U con e l alma 12 d isp u e sta  v e rtic a lm e n te  y  la s  a la s  

13 v u e lta s  h a c ia  e l brazo 1 1 ,  en correspondencia de una de 

sus extremidades e l brazo 10 está enlazado a la  c a rro c e r ía  3 

a tra vé s de una a r t ic u la c ió n  e lá s t ic a  14 .

Para este o b jeto , e l brazo 10 presenta en correspon­

dencia de su  extrem idad, un manguito 15 de e je  h o r iz o n ta l so­

portado por e l alma 12  y  un e s tr ib o  16 soldado internam ente 
a l  h ie r r o  en U.

E l  manguito 15 co n stitu y e  e l órgano de o jo  de la  a r ­

t ic u la c ió n  e lá s t ic a  14 . Dentro d e l manguito 15 se  dispone un 

manguito e lá s t ic o  17 , e l cu a l soporta en s u  in t e r io r  un man̂ - 

g u ito  m e tá lico  18 que c o n stitu y e  la  sede para un pomo 19  pro­

v is t o  de una extrem idad f i le t e a d a  sobre la  cu a l se  a t o r n i l la  
una tuerca 20.

E3. perno 19 es apto para s e r  enlazado con un e s t r i ­

bo 2 1  s o l id a r io  a la  c a rro c e r ía  3, está d isp u esto  en p o s ic ió n  

h o r iz o n ta l y  so p o rta , entre e l e s tr ib o  2 1 y  e l manguito metá- 
l id o  1 8 , p lacas de r e g is t r o  22.

E l  alma 1 2 , en correspondencia do la  extremidad ¿ e l  
brazo 10  opuesta a a q u e lla  que soporta e l manguito 15 , está
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cortada y  plegada h a c ia  e l e x t e r io r  de modo que forme un apén­

d ic e  23 d isp u e sto  paralelam ente a l  brazo 11 . E n tre  e l apéndi­

ce 23 y  la  extremidad d e l brazo 10 so dispone un h ie r r o  en L 

24 soldado entre la s  a la s  13  y  d isp u e sto  con una p a rte  25 en 

p o s ic ió n  p a ra le la  a l  apéndice 23 y  con una p a rte  26 en p o s i­

c ió n  p e rp e n d ic u la r a l  se m ie je  4.

E l  apéndice 23 y  la  p a rte  25 d e l h ie r r o  en L 24 , d is ­

puestos adyacentes, presentan cada uno un o r i f ic i o  27 dentro 

d e l cu a l se  monta un perno 28 que co n stitu y e  e l órgano de per­
no de una a r t ic u la c ió n  e lá s t ic a  29.

La a r t ic u la c ió n  e lá s t ic a  29 está c o n s t itu id a  por un 

manguito m etálico  30 montado g ir a t o r io  sobro e l perno 28 y  que 

soporta sobro su  s u p e r f ic ie  externa un manguito e lá s t ic o  31 .

EL manguito e lá s t ic o  31  está montado s o lid a r io  dentro 

do un manguito m e tá lico  32 que co n stitu y o  e l órgano de ojo do 

la  a r t ic u la c ió n  e lá s t ic a  29. EL manguito m e tá lico  32 es sopor­

tado s o l id a r io  a l  brazo 1 1  en correspondencia do una extrem i­

dad de esto ú ltim o . EL brazo t ra n s v e rs a l 1 1  está c o n s titu id o  

por un h ie r r o  en U con e l alma 33 d ispu o sta horizontalm ento 

y  la s  a la s  34 v u e lta s  h a c ia  a b a jo .

EL brazo 1 1  ostá enlazado, on correspondencia do la  

extremidad opuesta a a q u e lla  que soporta e l manguito m e tá lico  

32 , a l a  c a rro c e r ía  3 a tra vé s de una a r t ic u la c ió n  e lá s t ic a  35 . 

Esta ú ltim a  ostá c o n s t it u id a  por un manguito m etálico  36 , s o l i ­

d a r io  a l  brazo 1 1 ,  dentro d e l c u a l se  monta s o l id a r io  un man­

g u ito  e lá s t ic o  37 que soporta en su  in t e r io r  un manguito metá­

l ic o  38 que co n stitu y o  l a  sede para un perno f i le t e a d a  39 apto 

para s e r  enlazado, a través de una tuerca 4O, a un e strib o  41 
s o l id a r io  a la  c a rro c e r ía  3.

Asimismo en este caso, ontro la s  a la s  34 d o l brozo 1 1  

y la s  paredes d o l e s tr ib o  41 so disponen p la ca s de r e g is tr o  

42 soportadas d irectam ente por e l perno 39.
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La p a rte  36 d e l h ie r r o  en L 24 presenta un o r i f ic i o  

c i r c u la r  43 de e je  h o r iz o n ta l y  p a ra le lo  a l  d e l sem ie je  4. 

Dentro d e l o r i f ic i o  43 se  monta e l a n i l lo  externo de un c o j i ­

nete de bolas 44 p ro v is to  de un d is p o s it iv o  de f i ja c ió n .  E l 

c ita d o  d is p o s it iv o  de f i ja c ió n  d e l a n i l lo  externo d e l c o jin e ­

te  44 a la  p a rte  26 d e l h ie r r o  en L 24 se  d e s c rib e  y  r e iv in ­

d ic a  en la  patente it a l ia n a  número 679.724  de la  propia s o l i ­

c ita n te  depositada e l i s  de D iciem bre de 1962.

E l  c ita d o  d is p o s it iv o  de f i ja c ió n  está co n stitu id o  

por dos s e m ia n illo s  con a la s ,  in d ica d o s con 45) unidos entre 

s i  en correspondencia d e l a la  46 y  que abrazan e l a n i l lo  ex­

terno d e l c ita d o  c o jin e te  44) la s  a la s  46 están después u n i­

das a la  parte  26 d e l h ie rr o  en L 24 en correspondencia del 

o r i f ic io  43 a tra v é s  de una p lu r a lid a d  de bulones 47.

Dentro d e l c o jin e te  44 se  monta g ir a t o r io  e l  sem ie je  

4 e l cu a l está co n stru id o  en una s o la  p ieza  con e l e je  48 do 
la  rueda 5.

La a r t ic u la c ió n  de cardán 7 que une e l se m ie je  4 a l  

grupo d if e r e n c ia l  6 so dispone de modo t a l  para ten er e l pro­

p io  centro do ro ta c ió n  a lin e a d o  con lo s  centros de la s  a r t ic u ­
la c io n e s  14 y  29.

E l  am ortiguador h id r á u lic o  8 y  e l re s o rte  on h é lic e  

9, aptos para am o rtigu ar y  l im it a r  la s  o s c ila c io n e s  d e l brazo 

r íg id o  2 en un plano v e r t ic a l ,  son soportados superiorm eniío 

por o l brazo 11. Para esto o b jeto , e l brazo 11 presenta, on 

proxim idad do la  a r t ic u la c ió n  e lá s t ic a  29, un o r i f ic io  49 ho­

r iz o n t a l p ra c tica d o  dentro de la s  a la s  34 o in d ica d o  con 49.

Dentro d e l o r i f ic i o  49 está soldado un manguito metá­

l ic o  50, do e je  h o r iz o n ta l y  p e rp e n d ic u la r a l  d e l brazo 1 1 ,  

o l cu a l so p o rta, en correspondencia de su s u p e r f ic ie  in te rn a , 

un manguito e lá s t ic o  51 , s o l id a r io  a l  manguito m etálico  50, 

dentro d e l cual so monta un manguito m e tá lico  52 . E l  manguito
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m etálico  52 c o n stitu y e  la  sede para un perno f ile t e a d o  53 , 

e l c u s í so p o rta, en correspondencia de sus extrem idades, en 

e l in t e r io r  d e l manguito m e tá lico  52 , lo s  brazos de una hor­

q u i l la  54 d isp u e sta  in fe rio rm e n te  a l  am ortiguador h id rá u lio o

5 . 8 y  s o l id a r io  a ese.

La c ita d a  h o r q u il la  54 se  f i j a  d e fin it iv a m e n te  a l  

brazo 1 1  a través de una tu erca 55 a t o r n il la d a  sobre e l per­

no 53 .

E l am ortiguador h id r á u lic o  8, compuesto como es co- 

10 . nocido por una p a rte  in f e r io r  56 que co n stitu y e  e l émbolo d e l 

propio am ortiguador y  por una, p a rte  s u p e rio r 57 que c o n s t i­

tuye e l c i l in d r o  de desplazam iento d e l c ita d o  émbolo 56, pre­

senta internam ente medios aptos para l im it a r  e l d e sliza m ie n ­

to de la  parte  in f e r io r  56 resp ecto  a la  parte  s u p e r io r  57. 

^  Los c itad o s medios están c o n s titu id o s  por un tope d á s t ip o  

58 comprimido dentro de la  p a rte  s u p e rio r  57 d e l am ortigua­

dor 8 y  aptos para c o n tra s ta r con la  p arte  in f e r io r  56 des­

pués de una breve ca rre ra  de esta d i tim a.

20.

5̂ .

30

E3. d is p o s it iv o  de suspensión para ruedas m otrices 

no d esviado ras ahora d e s c r ito  t ie n e  e l objeto de r e p a r t ir  la s  

cargas sea e s tá t ic a s  sea d inám icas entre lo s  v a r io s  elemen­

tos que lo  co n stitu yen  de modo que perm itan un m ejor d is f r u ­

te  de lo s  propios elementos. B i efecto, m ientras que l a  car­

ga v e r t ic a l  es soportada contemporáneamente por lo s  brazos 

10 y  l l  y  por e l se m ie je  4? con r e p a r t ic ió n  entre lo s  tro s 

elementos de la s  s o l ic it a c io n e s  de f le x ió n , la s  cargas en 

frenado y  en a c e le r a c ió n  s o l ic i t a n  c a s i exclusivam ente e l 
brazo lo n g it u d in a l 10  a t r a c c ió n  y  oompresión y  la s  cargas 

la t e r a le s  en curva s o l ic i t a n  oas i  exclusivam ente e l brazo 
t r a n s v e r s a l 1 1 .

La m ejor r e p a r t ic ió n  de cargas perm ito a l ig e r a r  y  

s im p l if ic a r  lo s  d e t a lle s  de la  e s tru c tu ra , reduciendo a s í  tam-
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b ien  la s  masas no suspendidas.

La adopción d o l c o jin e te  44 y  la  a p lic a c ió n  de este 
ú ltim o  a tra vé s do la s  a la s  46 a l  brazo 10 s im p lif ic a  nota­

blemente o l montaje aparto  do r e d u c ir  lo s  costos de produc­
ció n.

La p re se n cia  de la  a r t ic u la c ió n  e lá s t ic a  29 de en­

la c e  entre lo s  brazos 10 y  1 1  c o n fie ro  a la  e stru ctu ra  nna 

n o tab lo  f le x ib i l id a d ;  por tanto son p o s ib le s  pequeños despla­

zamientos d o l centro de la  punta do cardán 7 sea en d ire c c ió n  

v e r t ic a l  sea en d ire c c ió n  lo n g it u d in a l s in  que se d eriven  

forzam ientos d e l sem ie je  4 c ita d o  o d e l c o jin e te  44 y  s in  

que se  tran sm itan  esfuerzos a p re c ia b le s  a la  c a rro c e r ía  3.

Tanto lo s  errores de posicionado como lo s  s a c u d i­

mientos d e l grupo p ro p u lso r son por tanto absorbidos por la s  

deform aciones e lá s t ic a s  de la  e stru c tu ra  y  no es ya n e c e sa ria  

la  p re sen cia  de ju n ta s  e lá s t ic a s  sobre lo s  se m ie je s .

N aturalm ente, quedando firm e  e l p r in c ip io  d e l ip v e n - 

to , la s  p a r t ic u la r id a d e s  de e je cu c ió n  d e l d is p o s it iv o  podrán 

v a r ia r s e  ampliamente, respecto a todo cuanto se ha ilu s t r a d o  

y  d e s c r ito  a puro t í t u l o  de ejemplo no l im it a t iv o ,  s in  por 

e llo  s a l i r  d e l ámbito de l a  presente in v e n c ió n .

REIVINDICA OION ES

D e s c r ito  e l objeto d e l presente invento se declaran  

como no d ivu lg ad as n i  p ra c tica d a s  en España la s  s ig u ie n te ^  r e i ­

v in d ic a c io n e s :

1 . -  D is p o s it iv o  de suspensión para autom óviles a 

ruedas ind ep end ientes, p a rticu la rm e n te  para ruedas m otrices 

no d e s v ia b le s , c a ra c te riz a d o  por e l hecho de que comprende 

para cada rueda medios do enlace a la  c a rro c e r ía  aptos para
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o s c i la r  en un plano v e r t ic a l  y  c o n s titu id o s  por dos brazos 

d isp u e sto s en un plano sub stan cialm en te h o r iz o n ta l, estando 
unidos lo s  citad o s brazos entre s i  y  a l a  c a rro c e r ía  a tra ­

vés de b isa g ra s  y  estando d isp u esto s e l primero en p o s ic ió n  

sub stan cialm en te lo n g it u d in a l y  e l segundo en p o s ic ió n  sub s- 

tan cia lm en te  t ra n s v e rs a l resp ecto  a la  c a rro c e r ía , siendo 

lle v a d o s  medios por e l prim er brazo para so stener directam en­

te  en forma g ir o b le  e l e je  de la  rueda y  e l r e la t iv o  s e m i-e je  

unidos entre s í  y  c o n stitu id o s  en uno única p ie za , estando 

enlazado e l c ita d o  s e m i-e je  a un d if e r e n c ia l  a través de Lina 

ju n ta  de cardán, cuyo centro está a lin e a d o  con lo s  centros 

de la s  b isa g ra s que enlazan lo s  dos brazos a la  c a rro c e r ía , 

estando además enlazado e l brazo t ra n s v e rs a l superiorm ente 

a tra vé s de medios aptos para am ortiguar la s  o s c ila c io n e s  de 
lo s  propios brazos.

2 .  -  D is p o s it iv o  según la  r e iv in d ic a c ió n  1 , carac­

te r iz a d o  por e l hecho de que la s  b isa g ras que enlazan lo s  bra­

zos entre s í  y  la  c a rro c e r ía  t ie n e n  e l e je  substancialm ente 

h o r iz o n ta l y  están c o n s titu id o s  por p ivo tes e lá s t ic o s .

3 .  -  D is p o s it iv o  según la  r e iv in d ic a c ió n  1 , carac­

te r iz a d o  por e l hecho de que lo s  medios lle v a d o s por e l brazo 

lo n g it u d in a l para so p o rta r d irectam ente en forma g ir a t o r ia  e l 

e je  de la  rueda y e l r e la t iv o  s e m i-e je  están co n stitu id o s  por 

un c o jin e te  de bolas que presenta enlazada sólidam ente a su 

a n i l lo  e x te r io r  un alo. apta para s e r  f ija d a , sólidam ente a.l c i ­

tado brazo lo n g it u d in a l.

4 .  -  D is p o s it iv o  según la  r e iv in d ic a c ió n  1 , carac­

te r iz a d o  por e l hecho do que lo s  medios e lá s t ic o s  in te rp u e s­

tos entre o l brazo tr a n s v e r s a l y  la  c a rro c e r ía  están co n sti­

tu id o s por un am ortiguador h id r á u lic o  que l le v a  c o a x ia l un r e ­

s o rte  en h é lic e .

5 .  -  D is p o s it iv o  según la  r e iv in d ic a c ió n  4 ; carao-
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tc r iz a d o  por e l hecho de que e l  am ortiguador h id r á u lic o  y 

e l re s o rte  en h é lic e  están enlazados a l  brazo tra n s v e rs a l a 

tra vé s do un p ivo te  e lá s t ic o .

6 . -  D is p o s it iv o  según la  r e iv in d ic a c ió n  1 , ca ra c - 

5 . to riz a d o  por e l hecho de que comprendo además, medios para

l im it a r  superiorm ente la  o s c ila c ió n  de lo s  dos brazos.

7 .  -  D is p o s it iv o  según l a  r e iv in d ic a c ió n  6, carac­

te r iz a d o  por e l hecho de que lo s  medios aptos para l im it a r  

superiorm ente la  o s c ila c ió n  de lo s  dos brazos están o o n s fi-

0. tu id o s por un tope e lá s t ic o  d isp u esto  intem am ento a l  n m p rti- 
guador y  apto para l im it a r  la  c a rre ra .

8 . -  D is p o s it iv o  do suspensión para autom óviles a 
ruedas indep endiantes.

Según so d e scrib o  y r e iv in d ic a  en la  presento memo- 

^  r ia  d e s c r ip t iv a  que consta de 1 1  páginas fo lia d a s  y  e s c r it a s  

a máquina por una s o la  do sus caras y  acompañadas de lo s  ,d i­
bujos re g lam e n ta rio s.

M adrid, a 30 Jun io  1971

mpc.
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