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cion eldsticos para 1nt rconectar dos masas que pueden des- '

plazarse la une regpecto a la otra,

Se han propuesto sistemas de articulacidn eldg
ticos en los cuales una combinacidén de fuerza de flexidn y de %
fuerza de torsidn se aplica a un elemento de forma alargada ?
que sirve como brazo oscilanteventrp dos masas que pueden
désplazarse la una respecto a la otra, Dicha disposicién es
t4 descrita en la Memoria de Patente de los EE, UU, ndmerc’*
3.057,642 que propone la utilizacidn de un acoplamiento éﬂli
cuo para conectar una extremidad de un brazo oscilante<ihn}
un chasis, teniendo el acoplamiento oblicuo un solo ejej%e
pivotamiento y estando dotado de cojinetes anti-friccidn..
Una caracteristica de esta disposicién propuesta ante%éfbmqg
te, consiste en que se aplican al elemento de forma éiéfgada
importantes fuerzas de flexidn laterales asi{ como fg§?g§s de
torsién, dando lugar a que los cojinetes anti-friccién deban
gser disefiados_para soportar estas fuerzas de flexidn y por
tanto dando lugar a un precio elevado de estos cojinetes.
Ademéds, el material del brazo oscilante propiamente diého de-

be ser capaz de soportar sin deformacidén permanente las fuer

zas combinadas de flexién y de torsidn y por tanto debe ha-

cerse con un material eldstico de alta calidad y por consi-
guiente relativamente costoso.

Un objeto del invento cdnsiste en proporcionar
un sistema de articulacibn eldstico en el cual se eliminan o
se reducen mucho los inconvenientes de los dispositivos de la i
técnica anterior. . a

De acuerdo con el invento, se proporciona un

sistema de articulacidn eldstico para interconectar dos ma-




sas;que pueden desplaqgﬁgg la una respecto a la otr%§ gue u?i
liza la elasticidad a la torsién de un elemento de forma alar
gada, que sirve directamente como.ﬁrazo oscilante entre las
masas; estando el elemento de forma alargada conectado por
-5 1o menos a una de las masas por medio de un acoplamiento do-
tado de juntas pivotantes o flexibles en dos ejes que se cru-—
zan mituamente, y se proporciona un dispositivo que obliga a
'una extremidad del elemento alargado alejada respecto aloagg
plamiento, a oscilar sin movimiento de torsién alrededor,de

10 un tercer eje que se cruza con los ejes del acoplamiento, -

3 ° N
*n e

Dotando el acoplamiento de dos ejes que se-cru

zan mituamente, se obtiene la supresién de la aplicacién de

o0 .,

fuerzas de flexidén laterales importentes al elemento de for-
ma alargada. Por tanto, el elemento de forma alargaq%:égté
15 f sometido principalmente a fuerzas de torsidn y puede ;@éii—
zarse con un- material eldstico relativamente econémico, Ade
; mds, el acoplemiento propiamente dicho no estd obligado a
| sbportar importantes fuerzas de flexién y por tanto puede re
cibir una forma mds compacta y hacerse de manera mds econé—
20 mica que hasta la fecha, |
Se descfibirén ahora unos modos de realizaciédn
del invento, a titulo de ejemplo, haciendo referencié a los
dibujos adjuntos en los cuales:
La figura 1 es una representacidén esquemdtica
25 tridimensional de un sistema de articulacidén eldstico de
acuerdo éon el invento;
La figura 2 es una vista en planta de un2 par-

te del sistema de articulaciédn de la figura 1 en la direccidn

de la flecha A de la figura 1;

30 : La figura 3 es una vista en planta similar a

'
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la flgura 2, pero que%representa los elementos despues de que
hayan girado 90° o >

La figura 4 es una vista en alzado lateral de
una cuchilla de arado agricola que incluye un sistema de ar-
ticulacién eldstico de acuerdo con el invento;

La figura 5 es wna vista por debajo en la direc
cién de la flecha B de la figure 4;

La figura 6 es una vista de extremidad de la

23.4,7

3

parte de la figura 4 en las lineas de la flecha C; R

3.‘

Las figuras 7 a 10 son varies vistas de %géo

*

& o,ﬂ-‘:
piezas representadas en las figuras 4 y 5 a mayor escala;

Ia figura 11 es wm vista en alzado lateral de

una cuchilla de arado que incluye un sistema de articulééién

* o o
n 0

eldstico modificado que se utiliza con el 1nvent0° °«e
La figura 12 es wa vista en planta de ia flgUF
ra 11; s
La figura 13 es una vista en alzado lateral de
auna cuchilla -de arado agricolaFQue incluye una forma modifi-
cada del sistema de articulacién eldstico de acuerdo con el
invento; |
la figura 14 es una vista en planta de la fi-
gura 13; '
La figura 15 es wa vista en plenta de wna uni
dad de suspensiéh eléstica que incorpora un sistema de arti-
culacién eldstico de acuerdo con el invento; | ‘
La figura 16 es una vista en alzado lateral de
la figura 15; .
Ia figura 17 es una vista en planta de wna uni-

dad de suspensién modificada que incorpora un sistema de ar-

ticulecidn eldstico de acuerdo con el invento;
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la figurg 18 es una vista en alzado lateral de

A ol 4

lg?figura 1735
La figura 19 es una_vista en perspectiva de otra
unidad de suspensidn modificada que incorpora un sistema de
articulecién eldstico de acuerdo con el invento;
La figura 20 es una vista en alzado lateral de
w elemento representado en la figura 19;

La figura 21 es una vista de extremidad tomada

% - )
a2,

a lo largo de la linea X-X de la figura 20; y .

Lo figura 22 es una vista en planta de la. figu-

° ©

ra 20, O

°

® o,

Con el objeto de explicar la manera en la“éual

se consiguen los objetos descritos aquif, se hard referencia

o,
L)

en primer luger a las figuras 1 a 3 de los dibujos, “ogs
En las figuras 1 a 3, wn sistema de articula-
cidn eldstico de acuerdo con el invento se represenﬁa“inter—

conectando dos masas 10 ¥y 11 que pueden desplazarse la una

respecto a lg otra., la masa 10 estd montada en una extremi-

dad de un elemento de forma alargada constituido por una
barra plana 12 hecha de material eldstico por ejemplo acero

para muelle., Ia otra extremidad de la barra 12 estd conec-

- tada a la masa 11 por medio de un acoplamiento indicado gene

ralmente por el numero de referencia 13 de modo que la ba-
rra 12 sirva como brazo oscilante entre las masas 10y 1.
Més particularmente, el acoplamiento 13 consiste en uma pro-
tuberancia 14 que estd montada de manera pivotante entre

los brazos de un soporte bifurcado 15, La protuberancia pue
de girar alrededor de un eje indicado por el nimero de re-

ferencia 16, y el soporte 15 puede girar alrededor de otro

eje indicado por el niumero de referencia 17 ya que el sopor
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te:15 esta formado dewuna sola pieza con wn mufidn 1§$ ue pue

de girar en un receptéculo correspondiente 1C formado en la
masa 11. Los ejes 16 y 17 son en este caso mutuamente per-
pendiculares. La barra 12 estd sujeta firmemente en la pro
tuberancia 14. De este modo, el acoplamiento 13 tiené'Jun-
tas pivotantes en dos ejes 16 y’17 que se cruzan mituamente.

Para facilitar la deseripeidn, se supondrd que
la nasa 11 es fija y que la masa 10 se desplaza con relagi§p
a la masa 11. : o

“ -

‘La extremidad de la barra 12 ale jada del geco-

(4 >

23

plamiento 13 estd obligada a oscilar sin movimiento déator-

sién alrededor de un tercer eje indicado por el nimero de

200 .,

referencia 20 por medio de guias curvas 21 separadas .lgteral
mente., El1 tercer eje 20 es perpendicular a la lineaigéﬂkral
22 de la barra 21, pero estd decalado angularmente r@ébécto
al eje 17 en un dngulo ©. De este modo, en la figﬁ%§°1, la
linea central 22 de lé barra 12 estd desplazada angularmen-
te por el dngulo © respecto a la perpendicular 23 a los ejes
16 y 17. En la figura 1, las lineas 17, 20, 22 y 23 estdn
todas situadas en el mismo plano como puede verse también en
la figura 2. El estado que se representa por las figuras 1
¥y 2 ha de ser considerado como el estado "inicial" en el
cual toda la longitud de la barra 12 estd exenta de fuerzas
de torsidn, : _

La figura 3 ilustra el estado que correspdnde
a una oscilacién de 1la masa 10 de 90° alrededor del eje 20
en la direccién indicada por la flecha D en las figuras 1 y
2. En la figura 3, el mufién 16 ha girado aproximadamente
90° alrededor del eje 17. Por tanto, el eje 16 ocupa ahora

la posicidén previamente ocupada por la linea 23. Ya que la
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' grado preelegido de deformacién torsional en la barra en la

‘mente las extremidades alejadas de las barras 12, De este

de la presencia de lés-gulas 21, la porciém de la barra 12

situada entre las‘guias 21 y la protuberancia 14, estd some-
tida a una torsidén igual al éngulo ©. Ya que la barra 12

es eldstica, unas fuerzas de reaccidn deben existir en una
direccidén opuesta a la flecha D, Estd claro que se lmpone
una cierta fuerza de flexién a la barra 12 en el plané que

contiene la linea central 22. Sin embargo, la barra 12 es— -

a -
°a,",

td exenta de 1mportantes fuerzas de flexidn en el plano que
contlene el eje 17 en razén del pivotamiento en el eag 16
de la protuberancia 14. Por tanto, la barra 12 const1§u§e
una barra de torsidn eldstica que sirve como brazo os&ilan—

R}

te exento de importentes fuerzas de flexidn laterales.

Puede verse que el "grado de elasticidéaﬁldel
sistema puede ser cambiado alterando, entre otras éksés, la
amplitud del éngulo ©, Ademés, la porcidn torsionéimente ac
tiva de la barra 12 podria estar precargada introduciendo un
posicidén representada én-la figura 1. .

En unos modog de realizacidn mds précticbs, el
inconveniente de las guias 21 se resuelve disponiendo dos

sigtemas (espalda contra espalda) estendo unidas conjunta-

modo, las deformaciones torsionales en las barras actian en
direccioﬁes mituamente opuestas y se "anulan" la una & la
otra. '

Los detalles de un primer modo de realizaclon
practico de este tipo se representan en las flguras 4 a 10
de los dibujos. En este modo de realizacidn, las masas que

pueden desplazarse la una respecto a la otra son respectiva-
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‘porciones horizontales y rectas de los brazos, El sisfema

- cia idénticos a los que se utilizan en las figuras 1 a 3.

mente u diente de cgchilla 24 y un bastidor de sogorte pro
v1sto de una barra de herramlenta que esta 1ndlcada ﬁor el
nimero de referencia 25. El diente de cuchilla 24 y la ba-
rra de herramienfa 25 estdn interconectados por wna articu-
lacibn eldstica constituida por un par de brazos eldsticos
en el sentido de la torsibn 26 y un par de ac0plamientos de
doble pivote 27. En las figuras 4 y 5, las extremidades
derechas de los brazos 26 estdn encorvadas hacia abajo waés
tdn remachadas conjuntamente, soportando el diente de cuch1
1lla 24 que estéd sujeto por medio de los tornillos 28.:nU§a
placa de wnién ranurada 29'que estd dispuesta en los. ﬁfE&:
z0s 26 aproximadamente en el punto en el cual los braz&é

26 empiezan a encorvarse hacia abajo, sirve para liy}ﬁgr la
deformacién torsional o torsién de los brazos 26 haélééias
que incorpora los acoplamientos 27 estd montado firéémente
en la’barra de herramienta 25 por medio de una ménsu}a.30
que. incluye unos pernos de fijacidén 31 que cooperan con un
dispositivo de fijacidn 32, Los ejes pivotantes mencionados
en las figuras 1 a 3 estédn indicados, cada vez que sea posi-

ble, en las figuras 4 a 10 por medio de numeros de referen-

Se representan en las figuras 7 a 10 unos deta-
lles del conjunto qﬁe incorpora los acoplamientos 27. Cada
acoplamiento 27 estd soportado por un.elemento de soporte
comin 33 que estd sujeto en la ménsula 30 por medio dé_per— i
nos 34. El soporte 33 tiene un orificio pasante ciligdrico :
o agujero 35 de didmetro algo superior a la distancia entre

los pernos 34 de modo que estos Ultimos sobresalgan en el

agujero 35. Un elemento de insercidén 36 destinado a adaptar
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se en el agujero 35 tiene una porcidn central 37 que consis-

LS
,w';" 1‘-'

te en dos elementos de cojinetes cilindricos 38 situados ca—
da wo en un lado de un surco anular 39 el cual, cuando el
elemento de insercidn 36 estd adaptado en el agujero 35,

5 acomoda las porciones salientes de los pernos 34 los cuales
sirven asi para mantener el elemento de insercidn 36. Una
ranura 40 estd provista en el agujero 35, Varias ranuras
41 estdn dispuestas en los elementos de cojinete 38. De es
te modo, el elemento de insercidn 36 puede sujetarse lmpl;

10 diendo que gire en el agujero 35 en varias pos101ones,d1fe-

’J" a

rentes por medio de una chaveta 42 (véase figura 10).° Lsta

L3

facilidad proporciona un medio para ajustar la fuerza de

torsién inicial aplicada a los brazos 26, como se explicard

¥ 0o

mds detalladamente en lo que sigue. El elemento de inger- 52

3

v15 ‘ c¢idn 36 incluye dos elementos 43 que sobresalen latéfalmen—
te y que estdn perforados en los ejes 17 segun se ré%%esen—
ta en la figura 8 para constituir receptdculos destinados a
recibir los-mufiones 44 (que corresponden al mufién 18 en las
figuras 1 a 3). Los mufiones 44 sopoftan unas horquillas 45

20 que forman parte de ios acoplamientos 27, Las otras partes
de los acoplamientos 27 estdn constituidas por unas ménsulas
46 que‘tienen generalmente la forma de C y que estdn monta-—
dag de manera pivotante en las horquillas 45 por medio de pa
sadores de pivotamiento 47. Los brazos 26 estan sujetos en

25 las ménsulas 46 por medio de pernos 48 (por tanto las ménsu
las 46 corresponden con la protuberancia 14 en las figuras 1
a 3). El soporte 33 incluye un receptdculo 49 perforado
transversalmente para mantener una barra 50 que sirVé como

"tope para limitar el movimiento oscilante hacia abajo de los

30 brazos 26, tal y como se ve mds claramente en la figura 4.
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Haciendo ahora de nuevo referencia al reglaje

nptacional del elemento de insercidn 36, puede verse que

aer g F

- cuando los brazos 26 estan en contacto con el tope o barra

50, los brazos 26 pueden recitir un grado de deformacidn
torsional inicial haciendo girar el elemento de inSércién
en la direccién horaria segin se ve en la figura 4., Eviden
temente, se retira la chaveta 42 para permitir el reglaje y
se coloca nucvamente después de que éste haya sido hechp. )
En el modo de realizacidn descrito con reng‘.
rencia a las figuras»4 a 10, cada brazo 26 y acoplamiégfét
27 actia como la barra 12 y el acoplamiento 13 de las'figﬁ-
ras 1 a 3. Por tanto, el diente de cuchilla 24 quedalaglgg
do eldsticamente en razdén principalmente de la elastgéiaéd
a la torsién de los brazos 26, Como puede verse fdchinente
en las figuras 4 a 10, el sistema que incorpora losj&béfla—
mientos 27 es compacto y de construccién relativamen%éjsen-

cilla y econémica. ILos brazos 26 se tuercen o son deforma-

dos de manera torsional en direcciones opuestas de modo que

las fuerzas de torsidén se compensen mutuzmente.
Como variante a la disposicidén de dos sistemas
de articulacién de acuerdo con la figura 1 "espalda contra

espalda" segin se representa en las figuras 4 a 10, la anu-

- lacién de las fuerzas de torsidén puede realizarse situando

los sistemas de articulacién el uno encima del otro con las
extremidades alejadas de los brazos o "elementos de forma
alargada" conectadas a un elemento comun. Dicha disposi-
cién se representa en las figuras 11 y 12. En este caso,
una cuchilla de arado indicada generalmente por el nimero de

referencia 51 estd colgada eldsticamente de un bastidor

provisto de una barra de herramienta 52. Ia cuchilla 51
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esEé sujeta vor medioiggnpernos 53 a un soporte verégcgl 54
qué sirve como elemento comin de unidn de las extremidades '
ale jadas de los brazos oscilantes 55 eldsticos en el sentido
de la torsidén. Los brazos 55 estan conectados a la barra de
herramienta 52 por medio de acoplamientos de doble pivote 56
cuyos ejes pivotantes han recibido los mismos nimeros de re-
ferencia que los que se utilizan en las figuras 1 a 3. Los
acoplamientos 56 estan sujetos en la barra de herramientahggf
un conjunto de ménsula y dispositivo de fijacién indicadowgg

neralmente por el nimero de referencia 57. Una caracteristi

@ e

ca de la disposicién de las figuras 11 y 12 consiste en que

[

los ejes 16 de los acoplamientos 56 estdn alineados mituamen-

.°°e‘;

- te de modo que los brazos 55 puedan oscilar lateralmenge, tal

y como se indica por medio de las flechas E en la figg?&ﬁé,
ademds de poder realizar un movimiento oscilante de aqffﬁa
hacia abajo. Por tanto, durante la utilizacién,'los‘ﬁggtos
55 tienden a oscilar de un lado al otro haciendo que la cu-
chilla 51 fracture mds eficazmente el suélo en el cual esta
hincada.,
Las figuras 13 y 14 representan otro modo de

realizacidn en el cual una cuchille de arado 58 estd colgada
eldsticamente de un bastidor provisto de una barra de herra-

mienta 59, En este caso, el sistema de articulacidn eldsti-—

'co consiste en wn dispositivo "espalda contra espalda" de

dos grupos de brazos 60 eldsiicos en el sentido de la torsiédn.
Cada grupo de brazos 60 estd conectado a la barra de herra-

mienta 59 por medio de un acoplamiento 61 cuyos ejes pivotan—
tes estdn identificados por los nimeros de referencia'1é, 17,

como en las figuras 1 a 3. El1 funcionamiento de este modo de

realizacidn es similar al del modo de realizacidn descrito




con referencia a las figuras 4 a 10. .

Las figé}éé 15 y 16 representan una unidad de

suspension eldstica que incorpora los sistemas de articula-
cién eldsticos similares a los que se representan en las figu

5 ras 13 y 14. En este caso, unos brazos 62 eldsticos a la
torsidn, estdn dispuestos bajo la forma de pares que se extien
den en oposicidn, estando los exﬁremos alejados de los brazos
de cada par unidos conjuntamente de la manera indicada. por

Ca g,

la referencia 63. Los brazos 62 estan conectados cada uno a

-

10 un soporte comin 64 por medio de acoplamientos de pivote do-

3
o 2

bles 65 cuyos ejes de pivotamiento estdn indicados por las’
referencias 16, 17 como en las figuras 1 a 3. E1 soporte co-
min 64 estd montado de manera pivotante en unos soported *¢ol- ?

9 ¢ ¢

gantes 66, La unidad de suspensidn de las figuras 15 ;19

. Ss ©
15 puede incorporarse en una suspensién de veniculo bajo larfor-
. ma de un dispositivo de "barra igualadora" o "antibaldpceo.

Ies figuras 17 y 18 representan una suspensidn

eldstica, para ruedas de vehiculo. En este caso, un conjun-

to de rueda 67 estd colgado eldsticamente de un chasis 68
20 por unos brazos 69 eldsticos en el sentido de la torsidn que
| estdn conectados al chasis 68 por medio de acoplamientos de | ;f
doble pivote 70 cuyos ejes pivotantes han recidido las refe- :
rencias 16, 17 como en las figuras 1 a 3., Los brazos 69
estén dispuestos en unos grupos superior e inferior 71 y 72,

25 respectivamente, para constituir un dispositivo de articula-

¢idn en forma de paralelograma. Igualmente, en cada grupo
71, 72, los brazos estdn tambidn dispuestos en grupos de
acuerdo con la disposzicidn "espalda contra espalda"vde.las
figuras 13 y 14. Cuando se utiliza una pluralidad de brazos

30 69 como se representa en la fipura 17, puede verse que el
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"grado de eldstlcldad" de cada brazo serd diferente en razon

- W‘ » f ..u\

de los angulos diferentes entre los brazos y los ejes 17.
Por tanto, utilizando brazos de rigidez a la torsién diferen
tes, es posible disefiar una suspensidn de rueda cuyas carac-
teristicas de elasticidad se adaptan a necesidades especiales
dadas.

las figuras 19 a 21 representan una propues-

ta para una unidad de suspensidn de ruedas con grado de elasti

o L ]
L}
Voo

cidad variable que utiliza la pogibilidad de ajustar al angu-
lo © mcnclonado en la descripcidn de las figuras 1 a 3.a E;
este caso, w conjunto de rueda (no representado) estd sopor—
tado por un conector 73 que wne las extremidades alejadés de
los brazos eldsticos a la torsién 74. Los brazos T4 estén

L 9 @

conectados a un elemento de chasis 75 por medio de adB%&émien

L
a a

tos de doble pivote 76 cuyos ejes de pivotamiento han rgei-
bido los numeros de referencia 16, 17, como en las flgﬂ*as 1

a 3. Los ejes 17 estdn definidos por unos pivotes 77 montados
én unos elementos bifurcados 78} Para variar el dngulo 6 y
por tanto el grado de elasticidad del sistema de articulacién,
los elementos bifurcados 78 estdn soportados por ménsulas oz-
cilantes 79 sujetas en el chasis 75 por medio de pernos 80,
Los nufiones 81 se extienden a través de las ménsulas oscilan
tes 79 y estdn sujetos por sus extremidades superiores a los
elementos bifurcados 78 y por sus extremidades inferiores a
unas palancas acodadas 82 controladas por medio de un sistema
de émbolo y cilindro hidrdulico 83 a través de elementos de
de articulacidén 84. Por tanto, haciendo penetrar o salir el
fluido bajo presidén respecto al sistema de cilindro &'émbolo

83, los elementos bifurcados 78 pueden hacerse girar en wn

sentido o en otro con el objeto de hacer cambiar el dngulo ©.
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Esto significa que el gonductor de un camidn provisto de este
tipo de suspensidn elégtiéa nuede ajustar la altura‘ael chaﬁ
sis con el objeto de mantener wna altura deseada independien-
temente de la carga transportada., Ademds, es posible obtener
una indicacidn de la carga transportada observando la pre-
sidn del fluido en el conjunto de cilindro y émbolo 83 por
medio de un indicador de presidn conectado adecuadamente (no
representado). 'Ta configuracién de los brazos 74 es prefe-
rentemente la que se representa en las figuras 20, 21 y 25;52
es decir un tubo de paredes delgadés cuya forma en alzaQoi -
lateral y en planta es ahusada y cuya seccién cambia deé&bgf
wa seccidn en forma de elipse en la extremidad del pasdébr
de pivotamiento a una forma circular en la extremidad d¥l.vér
tice, Isto permite obtener una mayor resistencia a la;;.‘:;le-
xidn permitiendo sin embargo conservar en toda la 1on§i$§d
del tubo un nivel de resistencia a la torsiln sustanciilmente
uniforme.

~En wna modificacién de todos los modos de rea-
lizacidn descritos mds arriva, las puntas pivotantes estdn
gustituidas por manguitos de caucho o elementos parecidos en
los guales no se produce ningin deslizamiento de las super-
ficies lés unas ehcima de las otras.

En resumen: E1 Modelo de Ufilidad que se so-

licita deberd recaer sobre las siguientes

REIVINDICACT ONES

1. Articulacién eldstica para suspensidn eldg
tica de un objeto, en la cual por lo menos una barra eldsti-
ca o elemento parecido estd sujeta por sus extremidades en un

cojinete de pivotamiento, cuyo eje -de rotacidn se extiende

en un dngulo agudo respecto al plano de guiado en el cwal
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estéd guiada la extremidad libre de la barra, caracierizada
. ,pl ¥ ey v

porque en el elemento giratorio (18, 45) del cojinete pivo-
tante (11, 43, 44), estd sujeta wma punta (13, 27) en wna
porcién de junta (14, 46) de la cual se acdpla la barra (12,
5 26).
2. Articulacidn eldstica sezin la reivindica-
S cién 1, caracterizada porque el dngulo (90°-0) puede ser
ajustado entre el plano de guiado y el eje de rotacién 517)

del cojinete pivotante (11).

10 3. Articulecidén eldstica segin la reivindica-~

cidn 1 o 2, caracterizada porque un objeto (24, 67) eét?“éu—
jeto por 1o menos en un pér de barras que convergen cSﬁ‘un
dngulo agudo (26, 60, 62, 69, T4) y que estdn sometidé%ﬁav

? e

tensiones en direcciones opuestas, cuando el objeto abandona

15 su posicién de descanso. Sn;
°
4. Articulacidn eldstica segin wna edalquiera
de las reivindicaciones 1 a 3, caracterizada porque dos ba-
rras (69) extédn dispuestas deumanera sustancialmente parale-
la la una a la otra, y porgue el eje de punta asociado (16)
20 estéd situado en un plano (figura 11).
5. S8e reivindica por Ultimo como objeto so-

bre el que ha de recaer el Modelo de Utilidad que se solici

ta: "ARTICULACION ELASTICA PARA SUSPENSION ELASTICA DE UN

OBJETO".
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Todo conforme queda descrito y re1v1ndlcado en

- i

la presente Memoria descrlptlva gue consta de dlec1sels -

péginas mecanografiadas y dibujos adjuntos.

-

Madrid, 15 de Octubre de 1.971

BERNARDO UNGRIA
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