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E l invento se  r e f i e r e  a s istem as de a r t i c u la -  

cion  e l á s t i c o s  para  in te rco n e c ta r  dos masas que pueden des­

p la z a r se  l a  una re sp e c to  a l a  o tra .

Se han propuesto  siste m as de a r t ic u la c ió n  e lá s  

t i c o s  en lo s  c u a le s  una combinación de fu e rz a  de f le x ió n  y de 

fu erza  de to r s ió n  se a p l ic a  a  un elemento de forma a la rg a d a  

que s irv e  como b razo  o sc ila n te  en tre  dos masas que pueden 

d e sp laz a rse  l a  una resp ecto  a  l a  o tra . Dicha d isp o s ic ió n  e s 

tá  d e s c r i t a  en l a  Memoria de P aten te  de lo s  EE. UU. número*'* 

3 .057 .642  que propone l a  u t i l i z a c ió n  de un acoplam iento ó b li 

cuo p ara  co n ectar una extrem idad de un brazo  o sc ila n te  scqq* 

un c h a s is ,  teniendo e l  acoplam iento ob licu o  un so lo  eje 'jde

pivotam iento y estan do dotado de c o jin e te s  a n t i- fr ic c ió n * ,

Una c a r a c t e r í s t i c a  de e s t a  d isp o s ic ió n  propuesta  anteráfórmen 

te , c o n s is te  en que se  a p lic a n  a l  elemento de forma a largad a  

im portan tes fu e r z a s  de f le x ió n  l a t e r a l e s  a s í  como fu e rz a s  de 

to r s ió n , dando lu g a r  a  que lo s  c o jin e te s  a n t i - f r ic c ió n  deban 

se r  d isenadoq^para so p o rta r  e s t a s  fu e rz a s  de f le x ió n  y por 

tan to  dando lu g a r  a  un p re c io  elevado de e s to s  c o jin e te s .  

Además, e l  m a te r ia l  d e l brazo o sc ila n te  propiamente dicho de­

be s e r  capaz de so p o rta r  s in  deform ación permanente l a s  fu e r  

z a s  combinadas de f le x ió n  y de to r s ió n  y por tan to  debe ha­

cerse  con un m a te r ia l  e l á s t i c o  de a l t a  c a lid a d  y por con si­

gu ien te  re la tiv am en te  c o sto so .

Un o b je to  d e l invento  c o n s is te  en p roporcion ar 

un sistem a de a r t ic u la c ió n  e l á s t i c o  en e l  cu a l se  elim inan o 

se  reducen mucho lo s  in con ven ien tes de lo s  d is p o s it iv o s  de la  

té c n ic a  a n te r io r .

De acuerdo con e l  in ven to , se  proporciona un 

sistem a de a r t ic u la c ió n  e l á s t i c o  para in te rc o n e c ta r  dos ma-
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sa s jq u e  pueden d e sp la z a r le  l a  una resp ecto  a l a  o t r ^  ^ua u ti 

l i z a  la  e la s t i c id a d  a la  to r s ió n  de un elemento de forma a la r  

gada, que s irv e  directam ente como.brazo o sc ila n te  en tre  l a s  

m asas; estando e l  elemento de forma a la rg a d a  conectado por 

lo  menos a  una de l a s  masas por medio de un acoplam iento do­

tado de ju n ta s  p iv o ta n te s  o f l e x i b le s  en dos e je s  que se  cru­

zan mutuamente, y se  proporciona un d is p o s it iv o  que o b lig a  a  

una extrem idad d e l  elemento a largad o  a le ja d a  re sp e c to  a l.$ .co  

plam iento, a  o s c i l a r  s in  movimiento de to r s ió n  a lre d e d o r .d e  

un te r c e r  e je  que se  cruza con lo s  e je s  d e l acoplamiento;^ ^

Dotando e l  acoplam iento de dos e je s  que se  cru***
zan mutuamente, se  obtiene l a  supresión  de l a  a p lic a c ió n  de 

fu e rz a s  de f le x ió n  l a t e r a le s  im portantes a l  elemento de. fo r ­

ma a la rg a d a . Por ta n to , e l  elemento de forma a la r g a d a 'e s t á  

sometido principalm ente a  fu e rz a s  de to rsió n  y puede r e a l i -  

z a rse  con un m a te r ia l  e l á s t i c o  re lativam en te  económ ico.' Ade 

más, e l  acoplam iento propiamente dicho no e s t á  obligado a 

so p o rta r  im portantes fu e rz a s  de f le x ió n  y por tan to  puede re 

c ib i r  una forma más compacta y h acerse  de manera más econó­

mica que h a sta  l a  fech a .

Se d e sc r ib irá n  ahora unos modos de r e a liz a c ió n  

d e l invento , a  t í t u l o  de ejem plo, haciendo re fe re n c ia  a lo s  

d ib u jo s  ad ju n to s en lo s  c u a le s :

La f ig u r a  1 es una rep resen tac ió n  esquem ática 

tr id im en sio n a l de un sistem a de a r t ic u la c ió n  e l á s t i c o  de 

acuerdo con e l  in ven to ;

La f ig u r a  2 e s  una v i s t a  en p la n ta  de una par­

te  d e l sistem a de a r t ic u la c ió n  de l a  f ig u r a  1 en l a  d irecc ió n  

de la  f le c h a  A de l a  f ig u r a  1;

La f ig u r a  3 e s  una v i s t a  en p lan ta  s im ila r  a
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hayan g irad o  9 0 °;

La f ig u r a  4 es una a r is ta  en a lzad o  l a t e r a l  de

una c u c h illa  de arado a g r íc o la  que incluye un sistem a de a r ­

t ic u la c ió n  e l á s t i c o  de acuerdo con e l  invento;

La f ig u r a  5 e s  una v i s t a  por debajo  en l a  d irec  

ción  de l a  f le c h a  B de la  f ig u r a  4;

La f ig u r a  6 e s  una v i s t a  de extrem idad de la  

p a rte  de l a  f ig u r a  4 en l a s  l ín e a s  de l a  f le c h a  C;

l a s  f ig u r a s  7 a  10 son v a r ia s  v i s t a s  de l a s  

p ie z a s  rep re se n tad as en l a s  f ig u r a s  4 y 5 a  mayor esca la ,;"

La f ig u r a  11 e s  u m v is ta  en a lzad o  l a t e r a l  de
***K!una c u c h illa  de arado  que in clu ye un sistem a de a r t ic u la c ió n* Ce

e lá s t i c o  m odificado que se u t i l i z a  con e l  invento;

La f ig u r a  12 e s  una v i s t a  en p la n ta  de l a j f i g u ­

ra  11;

La f ig u r a  13 es una v i s t a  en alzado l a t e r a l  de 

una cu c h illa -d e  arado a g r íc o la  que incluye una forma m odifi­

cada d e l sistem a de a r t ic u la c ió n  e lá s t i c o  de acuerdo con e l  

invento;

La f ig u r a  14 e s  una v i s t a  en p la n ta  de l a  f i ­

gu ra  13;

La f ig u r a  15 e s  una v i s t a  en p la n ta  de una uni 

dad de suspensión  e l á s t i c a  que in corpora un sistem a de a r t i ­

cu lac ión  e l á s t i c o  de acuerdo con e l  invento;

La f ig u r a  16 e s  una v i s t a  en a lzad o  l a t e r a l  de

l a  f ig u r a  15;

La f ig u r a  17 e s  una v i s t a  en p la n ta  de una un i­

dad de suspen sión  m odificada que in corpora un sistem a de a r ­

t ic u la c ió n  e lá s t i c o  de acuerdo con e l  invento;
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la  f ig u r a  17;

La f ig u r a  19 e s  u n a ,v is ta  en p e r sp e c tiv a  de o tra  

unidad de suspensión  m odificada que in corpora un sistem a de 

a r t ic u la c ió n  e l á s t i c o  de acuerdo con e l  inven to ;

La f ig u r a  20 e s  una v i s t a  en a lzad o  l a t e r a l  de 

un elemento represen tad o  en l a  f ig u r a  19;

La f ig u r a  21 es una v i s t a  de extrem idad tomada 

a lo  la rg o  de l a  l ín e a  X-X de la  f ig u r a  20; y

La f ig u r a  22 e s  una v i s t a  en p la n ta  de l a . f i g u -

ra  20.

Con e l  o b je to 'd e  e x p lic a r  l a  manera en la  "cual 

se  consiguen lo s  o b je to s d e sc r ito s  aq u í, se  hará re fe re n c ia
* o ^

en prim er lu g a r  a  l a s  f ig u r a s  1 a  3 de lo s  d ib u jo s .

En l a s  f ig u r a s  1 a 3, un sistem a de a r t ic u la -  

ción  e l á s t i c o  de acuerdo con e l  invento se re p re se n ta " in te r ­

conectando dos m asas 10 y 11 que pueden d e sp la z a rse  l a  una 

re sp e c to  a  l a  o tra . La masa iO e s t á  montada en una extrem i­

dad de un elemento de forma a la rg a d a  c o n stitu id o  por una 

b a rra  p lan a 12 hecha de m a te r ia l  e l á s t i c o  por ejem plo acero  

para  m uelle. La o tra  extrem idad de l a  b a rra  12 e s t á  conec­

tada a  l a  masa 11 por medio de un acoplam iento in d icado  gene 

raím ente por e l  número de re fe re n c ia  13 de modo que l a  ba­

r r a  12 s i r v a  como brazo o sc ila n te  en tre l a s  masas 10 y 11.

Más p articu larm en te , e l  acoplam iento 13 c o n s is te  en una pro­

tu beran cia  14 que e s t á  montada de manera p iv o tan te  entre 

lo s  b razos de un soporte  b ifu rcad o  15. La pro tu beran cia  púa 

de g i r a r  a lred ed or de un e je  in d icado  por e l  número de re ­

fe r e n c ia  16, y e l  soporte  15 puede g i r a r  a lred ed or de o tro  

e je  in d icado  por e l  número de re fe re n c ia  17 ya que e l  sopor30
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te -1 5  e s t á  formado desuna so la  p ie z a  con un muñón ^ .-que pue 

de g i r a r  en un recep tácu lo  correspon d ien te  19 formado en la  

masa 11. Los e je s  16 y 17 son en, e s te  caso  mutuamente per­

p e n d icu la re s . La b a rra  12 e s t á  s u je ta  firmemente en l a  pro 

tu b eran cia  14. De e s t e  modo, e l  acoplam iento 13 tien e  jun­

t a s  p iv o ta n te s  en dos e je s  16 y 17 que se  cruzan mutuamente.

P ara f a c i l i t a r  la  d e sc r ip c ió n , se  supondrá que 

l a  masa 11 e s  f i j a  y que la  masa 10 se d e sp laza  con r e l a j ó n  

a l a  masa 11. „* ^

La extrem idad de la  b arra  12 a le ja d a  d e l $eo- 

plam iento 13 e s t a  ob ligad a  a  o s c i l a r  s in  movimiento de to r­

sión  a lred ed or de un te r c e r  e je  indicado por e l  número de 

re fe re n c ia  20 por medio de g u ía s  curvas 21 s e p a r a d a s .la te r a l  

mente. E l te r c e r  e je  20 e s  p erp en d icu lar a  l a  lín ea , c e n tra l 

22 de l a  b a rra  21, pero e s t á  decalado angularmente re sp e c to  

a l  e je  17 en un ángulo 0 . De e s t e  modo, en la  f ig ú r á °1 ,  l a  

l ín e a  c e n tra l  22 de la  b arra  12 e s t á  d esp lazad a  angularmen­

te  por e l  ángulo 6 re sp e c to  a  l a  perp en d icu lar 23 a  lo s  e je s  

16 y 17. En l a  f ig u r a  1, l a s  l ín e a s  17, 20, 22 y 23 e stán  

tod as s i tu a d a s  en e l  mismo plano como puede v erse  también en 

l a  f ig u r a  2. E l  estado  que se  re p re se n ta  por l a s  f ig u r a s  1 

y 2 ha de s e r  considerado como e l  e stad o  " i n i c i a l "  en e l  

cu a l toda l a  lo n g itu d  de l a  b a rra  12 e s t á  exenta de fu e rz a s  

de to r s ió n .

La f ig u r a  3 i l u s t r a  e l  e stado  que corresponde 

a  una o sc ila c ió n  de la  masa 10 de 90 ° a lred ed or d e l  e je  20 

en la  d irecc ió n  in d icad a  por l a  f le c h a  D en l a s  f ig u r a s  1 y 

2 . En l a  f ig u r a  3, e l  muñón 18 ha g irad o  aproximadamente 

90 ° a lred ed o r  d e l e je  17. Por ta n to , e l  e je  16 ocupa ahora 

la  p o sic ió n  previam ente ocupada por l a  l ín e a  23. Ya que l a
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extrem idad a le ja d a  de l a  b a rra  12 no puede to rc e r se  en razón 

de la  p re se n c ia  de l a s  g u ía s  21, l a  porción  de l a  b a rra  12 

s itu a d a  en tre  l a s  g u ía s  21 y l a  .p rotu beran cia  14, e s t á  some­

t id a  a  una to r s ió n  ig u a l  a l  ángulo 9. Ya que l a  b a rra  12 

e s  e l á s t i c a ,  unas fu e rz a s  de reacc ión  deben e x i s t i r  en una 

d irecc ió n  opuesta a  l a  f le c h a  D. E s tá  c la ro  que se  impone 

una c ie r t a  fu e rz a  de f le x ió n  a  l a .b a r r a  12 en e l  p lano que 

contiene l a  l ín e a  c e n tra l 22. Sin  embargo, l a  b a rra  12 e s -  

tá  exenta de im portantes fu e rz a s  de f le x ió n  en e l  p lano,que 

contiene e l  e je  17 en razón d e l p ivotam iento en e l  e jp  16 

de la  pro tu b eran cia  14. Por ta n to , l a  b arra  12 con stitu y e  

una b a rra  de to r s ió n  e l á s t i c a  que s irv e  como brazo o sc ila n ­

te  exento de im portantes fu e rz a s  de f le x ió n  l a t e r a l e s ! ' *
S s,}

Puede v erse  que e l  "grado de e la s t ic id a d '."  del
*. *

sistem a puede se r  cambiado a lte ra n d o , en tre  o tr a s  ccfsg's, l a  

am plitud d e l ángulo 0. Además, l a  porción  torsionáím ente ac 

t iv a  de l a  b a rra  12 p od ría  e s t a r  p recargad a in troduciendo un 

grado p re e le g id o  de deformación to r s io n a l  en l a  b a rra  en la  

p o sic ió n  rep resen tad a  en l a  f ig u r a  1.

En unos modos de r e a l iz a c ió n  más p r á c t ic o s ,  e l  

inconveniente de l a s  g u ía s  21 se re su e lv e  disponiendo dos 

s istem as (e sp a ld a  con tra e sp a ld a) estando un idas con junta­

mente l a s  extrem idades a le ja d a s  de l a s  b a rra s  12. De e s te  

modo, l a s  deform aciones to r s io n a le s  en l a s  b a r r a s  actúan  en 

d ire cc io n e s mutuamente opu estas y se  "anulan" l a  una a  la  

o tra .

Los d e t a l le s  de un prim er modo de r e a l iz a c ió n  

p rá c t ic o  de e s te  t ip o  se represen tan  en l a s  f ig u r a s  4 a  10 

de lo s  d ib u jo s . En e s te  modo de r e a l iz a c ió n , l a s  masas que 

pueden d e sp la z a r se  l a  una resp ecto  a la  o tra  son r e sp e c t iv a -30



mente un d ien te  de c u c h il la  24 y un b a s t id o r  de soporte  pro 

v i s t o  de una b a rra  de herram ienta que e s t á  in d icad a  por e l  

número de r e fe re n c ia  25. E l d ien te  de c u c h il la  24 y l a  ba­

r r a  de herram ienta 25 e stán  in tercon ectad os por una a r t ic u -  

5 la c ió n  e l á s t i c a  c o n st itu id a  por un par de b razo s e l á s t i c o s

en e l  sen tid o  de la  to rs ió n  26 y un p a r  de acoplam ientos de 

doble p iv o te  27 . En l a s  f ig u r a s  4 y 5, l a s  extrem idades 

derechas de lo s  b razo s 26 e stán  encorvadas h ac ia  a b a jo  y ess 

tán  remachadas conjuntam ente, soportando e l  d ien te  de cuchi 

10 l i a  24 que e s t á  su je to  por medio de lo s  t o m i l l o s  28. , Úna

p la c a  de unión ranurada 29 que e s t á  d isp u e sta  en lo s  8ra-° 

zos 26 aproximadamente en e l  punto en e l  cu a l lo s  b razos
* * Tt t

26 empiezan a  en corvarse h ac ia  ab a jo , s irv e  para l im ita r  l a  

deform ación to r s io n a l  o to r s ió n  de lo s  b razo s 26 h ac ían la s  

15 porcion es h o r iz o n ta le s  y r e c ta s  de lo s  b razo s. E l sistem a

que in corpora lo s  acoplam ientos 27 e s t á  montado firme&ente 

en l a  b a rra  de herram ienta 25 por medio de una ménsula 30 

que in cluye unos pernos de f i j a c ió n  31 que cooperan con un 

d isp o s it iv o  de f i j a c ió n  32. Los e je s  p iv o tan te s  mencionados 

20 en l a s  f ig u r a s  1 a 3 e stán  in d icad o s, cada vez que sea  p o s i­

b le ,  en l a s  f ig u r a s  4 a  10 por medio de números de re fe re n ­

c ia  id é n tic o s  a lo s  que se  u t i l iz a n  en l a s  f ig u r a s  1 a  3.

Se represen tan  en l a s  f ig u r a s  7 a 10 unos d e ta­

l l e s  d e l conjunto que in corpora lo s  acoplam ientos 27. Cada 

25 acoplam iento 27 e s t á  soportado por un elemento de soporte

común 33 que e s t á  su je to  en l a  ménsula 30 por medio de per­

nos 34. E l so p o rte  33 tien e  un o r i f i c i o  pasan te  c i l in d r ic o  

o ag u je ro  35 de diám etro a lg o  su p e r io r  a la  d is ta n c ia  entre 

lo s  pernos 34 de modo que e s to s  últim os so b resa lgan  en e l  

ag u je ro  35. Un elemento de in se rc ió n  36 destin ado  a  ad ap tar30



se  en e l  ag u je ro  35 tien e  una porción  c e n tra l 37 que c o n sis­

te  en dos elem entos de c o jin e te s  c i l in d r ic o s  38 s itu ad o s ca­

da uno en un lad o  de un su rco  an u lar  39 e l  c u a l, cuando e l  

elemento de in se rc ió n  36 e s t á  adaptado en e l  ag u je ro  35 , 

acomoda l a s  p orc ion es s a l ie n te s  de lo s  pernos 34 lo s  cu a le s 

s irv en  a s í  p ara  mantener e l  elemento de in se rc ió n  36. Una 

ranura 40 e s t á  p r o v is ta  en e l  ag u je ro  35. V ar ia s  ran uras 

41 están  d isp u e s ta s  en lo s  elem entos de c o jin e te  38. De es 

te  modo, e l  elemento de in se rc ió n  36 puede s u je ta r s e  impi­

diendo que g ir e  en e l  agu jero  35 en v a r ia s  p o s ic io n e s  ^dife­

ren te s  por medio de una chaveta 42 (véase  f ig u r a  1 0 ) .*  Báta 

f a c i l id a d  proporciona un medio para a ju s t a r  l a  fu e rz a  de
* ̂  *5 <3

to r s ió n  i n i c i a l  a p lic a d a  a  lo s  b razo s 26, como se e x p lic a rá  

más detalladam en te en lo  que s ig u e . E l elemento de in s é r -  

ción  36 in clu ye dos elem entos 43 que sob resa len  lateralm en ­

te  y que e stán  perforados en lo s  e je s  17 según se represen ­

t a  en la  f ig u r a  8 para c o n s t i t u ir  recep tácu lo s d estin ados a 

r e c ib i r  ios-muñones 44 (que corresponden a l  muñón 18 en l a s  

f ig u r a s  1 a  3 ) . Los muñones 44 soportan unas h o rq u illa s  45 

que forman p a rte  de lo s  acoplam ientos 27. Las o tra s  p a r te s  

de lo s  acoplam ientos 27 e stán  c o n s t itu id a s  por unas ménsulas 

46 que tien en  generalm ente la  forma de C y que e stán  monta­

das de manera p ivo tan te  en l a s  h o r q u illa s  45 por medio de pa 

sad o res de pivotam iento 47. Los brazos 26 e stán  su je to s  en 

l a s  m énsulas 46 por medio de pernos 48 (por tan to  l a s  ménsu 

l a s  46 corresponden con la  p ro tu beran cia  14 en l a s  f ig u r a s  1 

a  3 ) . E l soporte  33 incluye un recep tácu lo  49 perforado 

tran sversa lm en te  p ara  mantener una b arra  50 que sirV e como 

tope p ara  l im it a r  e l  movimiento o sc ila n te  h ac ia  a b a jo  de lo s  

b razo s 26, t a l  y como se ve más claram ente en l a  f ig u r a  4.



Haciendo ahora de nuevo r e fe re n c ia  a l  r e g la je  

ro ta c io n a l d e l elemento de in se rc ió n  36, puede ve,rpe. que 

cuando lo s  b razo s 26 e stán  en con tacto  con e l  tope o b a rra  

50, lo s  b razo s 26 pueden r e c ib i r  un grado de deform ación 

5 to r s io n a l  i n i c i a l  haciendo g i r a r  e l  elemento de in se rc ió n

en la  d irecc ió n  h o ra r ia  según se ve en la  f ig u r a  4 . Eviden 

temente, se r e t i r a  l a  chaveta 42 para p e rm itir  e l  r e g la je  y 

se co loca  nuevamente después de que é s te  haya s id o  hecho.

En e l  modo de r e a l iz a c ió n  d e sc r ito  con r e fe -
 ̂ *

10 re n c ia  a  l a s  f ig u r a s  4 a 10, cada brazo  26 y acoplam iento+ * %
27 ac tú a  como l a  b arra  12 y e l  acoplam iento 13 de l a s  f ig u ­

r a s  1 a  3. Por ta n to , e l  d ien te  de c u c h illa  24 queda co lga  

do e lá sticam en te  en razón principalm ente de l a  e la s t ic id a d
* f.

a la  to rs ió n  de lo s  b razos 26. Como puede verse  fác ilm en te  

1$ en l a s  f ig u r a s  4 a 10, e l  sistem a que in corpora lo s  Acopla­

mientos 27 e s  compacto y de con stru cción  re la tiv am en te .sen ­

c i l l a  y económica. Los b razo s 26 se  tuercen o son deforma­

dos de manera to r s io n a l  en d ire c c io n e s  opuestas de modo que 

l a s  fu e rz a s  de to r s ió n  se  compensen mutuamente.

20 Como v a r ia n te  a  la  d isp o s ic ió n  de dos s iste m as

de a r t ic u la c ió n  de acuerdo con l a  f ig u r a  1 "e sp a ld a  con tra 

e sp a ld a "  según se  rep resen ta  en l a s  f ig u r a s  4 a  10, l a  anu­

la c ió n  de l a s  fu e rz a s  de to r s ió n  puede r e a l iz a r s e  situan do  

lo s  s istem as de a r t ic u la c ió n  e l  uno encima d el o tro  con l a s  

25 extrem idades a le ja d a s  de lo s  b razo s o "elem entos de forma

a la rg a d a "  con ectadas a un elemento común. Dicha d isp o s i­

ción  se  re p re se n ta  en l a s  f ig u r a s  11 y 12. En e s te  caso , 

una c u c h illa  de arado in d icad a  generalm ente por e l  número de 

r e fe re n c ia  51 e s t á  co lgada e lásticam en te  de un b a s t id o r  

p ro v is to  de una b a rra  de herram ienta 52. La c u c h il la  5130
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e s%  su je ta  por medio .de .pernos 53 a un soporte  ver^¡i.c¡al 54 

que s irv e  como elemento común de unión de l a s  extrem idades 

a le ja d a s  de lo s  b razo s o sc i la n te s  55 e lá s t i c o s  en e l  sen tid o  

de l a  to r s ió n . Los b razo s 55 e stán  conectados a  la  b a rra  de 

herram ienta 52 por medio de acoplam ientos de doble p iv o te  56 

cuyos e je s  p iv o ta n te s  han re c ib id o  lo s  mismos números de re ­

fe re n c ia  que lo s  que se u t i l i z a n  en l a s  f ig u r a s  1 a  3 . Los 

acoplam ientos 56 e stán  su je to s  en l a  b a rra  de h erram ien ta poy 

un conjunto de ménsula y d is p o s it iv o  de f i ja c ió n  indicado^ge 

neralm ente por e l  número de re fe re n c ia  57. Una c a r a c t e r e s t i  

ca de l a  d isp o s ic ió n  de l a s  f ig u r a s  11 y 12 c o n s is te  en que 

lo s  e je s  16 de lo s  acoplam ientos 56 e stán  a lin e a d o s mútuamen- 

te  de modo que lo s  b razos 55 puedan o s c i l a r  lateralm ente,^  t a l  

y como se in d ic a  por medio de l a s  f le c h a s  E en l a  figu ra"*2 , 

ademas de poder r e a l i z a r  un movimiento o sc ila n te  de a r r ib a  

h ac ia  a b a jo . Por ta n to , durante l a  u t i l iz a c ió n ,  lo s  "brazos 

55 tienden a o s c i l a r  de un lad o  a l  otro  haciendo que l a  cu­

c h i l l a  51 fr a c tu re  más eficazm ente e l  su e lo  en e l  cu al e s t á  

hincada.

Las f ig u r a s  13 y 14 representan  otro  modo de 

r e a l iz a c ió n  en e l  cu a l una c u c h illa  de arado 58 e s t á  co lgada 

e lá sticam en te  de un b a s t id o r  p ro v is to  de una b arra  de h erra­

m ienta 59. En e s te  c a so , e l  sistem a de a r t ic u la c ió n  e l á s t i ­

co c o n s is te  en un d is p o s i t iv o  "e sp a ld a  contra e sp a ld a "  de 

dos grupos de b razo s 60 e l á s t i c o s  en e l  sen tid o  de ha to r s ió n . 

Cada grupo de b razo s 60 e s t á  conectado a la  b arra  de h erra­

m ienta 59 por medio de un acoplam iento 61 cuyos e je s  p ivotan ­

te s  e stán  id e n t i f ic a d o s  por lo s  números de re fe re n c ia  '16, 17, 

como en l a s  f ig u r a s  1 a 3. E l funcionam iento de e s te  modo de 

r e a l iz a c ió n  es s im ila r  a l  d e l modo de r e a l iz a c ió n  d e sc r ito



con r e fe re n c ia  a l a s  f ig u r a s  4 a  10.

Las f ig u r a s  15 y 16 representan  una unidad de

suspensión  e l á s t i c a  que in corpora lo s  s istem as de a r t i c u la ­

ción e lá s t i c o s  s im ila r e s  a  lo s  que se  represen tan  en l a s  f ig u  

5 r a s  13 y 14. En e s t e  caso , unos b razo s 62 e l á s t i c o s  a  la

to r s ió n , e stán  d isp u e sto s  b a jo  l a  forma de p are s que se  ex tien  

den en op o sic ió n , estan do lo s  extremos a le ja d o s  de lo s  b razo s 

de cada par unidos conjuntamente de l a  manera in d icad a  por

la  re fe re n c ia  63. Los b razo s 62 e stán  conectados cada uno a
* * .

10 un soporte común 64 por medio de acoplam ientos de p iv o te  do­

b le s  65 cuyos e je s  de pivotam iento e stá n  in d icad os por l a s ^  

re fe re n c ia s  16, 17 como en l a s  f ig u r a s  1 a 3. E l so p o r te 'c o -  

mún 64 e s t á  montado de manera p iv o tan te  en unos so p o rte s*'co l­

gan tes 66. La unidad de suspensión  de l a s  f ig u r a s  15 

15 puede in co rp o rarse  en una suspensión  de veh ícu lo  b a jo ' l a j f o r -

ma de un d is p o s it iv o  de "b a rra  ig u a lad o ra "  o "an tib a lá p ^ e o ".

Las f ig u r a s  17 y 18 represen tan  una suspensión  

e l á s t i c a ,  p a r^  ruedas de v eh ícu lo . En e s te  c a so , un conjun­

to  de rueda 67 e s t á  colgado e lásticam en te  de un c h a s is  68 

20 por unos b razo s 69 e l á s t i c o s  en e l  sen tid o  de la  to r s ió n  que

están  conectados a l  ch a s is  68 por medio de acoplam ientos de 

doble p iv o te  70 cuyos e je s  p iv o tan te s  lian re c ib id o  l a s  r e fe ­

re n c ia s  16, 17 como en l a s  f ig u r a s  1 a  3. Los brazos 69 

e stán  d isp u e sto s  en unos grupos su p erio r  e in f e r io r  71 y 72,

25 respectivam en te, p ara  c o n s t i t u ir  un d is p o s it iv o  de a r t i c u la ­

ción  en fo m a  de para le logram a. Igualm ente, en cada grupo 

71, 72, lo s  b razos están  también d isp u e sto s  en grupos de 

acuerdo con la  d isp o s ic ió n  "e sp a ld a  contra e sp a ld a "  de l a s  

f ig u r a s  13 y 14. Cuando se u t i l i z a  una p lu ra lid a d  de brazos 

69 como se  rep re se n ta  en l a  f ig u r a  17, puede v e rse  que e l30
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"grado de e la s t ic id a d ^  de cada brazo se rá  d iferen te^en  razón 

de 103 án gulos d ife re n te s  en tre  lo s  b razos y lo s  e je s  17.

Por ta n to , u t i l iz a n d o  brazos de r ig id e z  a l a  to r s ió n  d ife re n  

t e s ,  es p o s ib le  d ise ñ a r  una suspensión  de rueda cuyas carac­

t e r í s t i c a s  de e la s t i c id a d  se adaptan  a n ecesid ad es e sp e c ia le s  

dadas.

Las f ig u r a s  19 a  21 representan  una propues­

ta  para una unidad de suspensión  de ruedas con grado de e l a s t i  

cidad  v a r ia b le  que u t i l i z a  la  p o s ib i l id a d  de a ju s t a r  a l  ángu­

lo  6 mencionado en l a  d e sc r ip c ió n  de l a s  f ig u r a s  1 a  3 ., !Bn 

e s te  caso , un conjunto de rueda (no represen tad o) e s t á  "sopor­

tado por un con ector 73 que une l a s  extrem idades a le ja d a s  de 

lo s  b razos e l á s t i c o s  a l a  to rs ió n  74. Los brazos 74 están
* i ..

conectados a  un elemento de c h a s is  75 por medio de acoplamien
*. '

to s  de doble p iv o te  76 cuyos e je s  de pivotam iento han r e c i ­

b id o  lo s  números de re fe re n c ia  16, 17, como en l a s  f íg & ra s  1 

a  3 . Los e je s  17 e stán  d e fin id o s  por unos p iv o te s  77 montados 

en unos elem entos b ifu rca d o s 78. P ara v a r ia r  e l  ángulo 9 y 

por tan to  e l  grado de e la s t ic id a d  d e l sistem a de a r t ic u la c ió n , 

lo s  elementos b ifu rc a d o s  78 e stán  soportados por m énsulas os­

c i la n te s  79 s u je t a s  en e l  c h a s is  75 por medio de pernos 80.

Los muñones 81 se  extienden a  t r a v é s  de l a s  ménsulas o sc ila n  

te s  79 y están  s u je to s  por sus extrem idades su p e r io re s  a lo s  

elementos b ifu rc a d o s  78 y por su s extrem idades in f e r io r e s  a 

unas pa lan cas acodadas 82 co n tro lad as por medio de un sistem a 

de émbolo y c i l in d r o  h id ráu lico  83 a tra v é s  de elementos de 

de a r t ic u la c ió n  84 . Por tan to , haciendo p en etrar  o s a l i r  e l  

f lu id o  b a jo  p re sió n  re sp e c to  a l  sistem a de c i l in d r o  y émbolo 

83, lo s  elem entos b ifu rcad o s 78 pueden hacerse g i r a r  en un 

sen tid o  o en o tro  con e l  o b je to  de hacer cambiar e l  ángulo 6.
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E stp  s i g n i f i c a  que e l  conductor de un camión p ro v is to  de e s te

3'' i: '"3
t ip o  de suspensión  e l á s t i c a  puede a ju s t a r  l a  a l tu r a  d e l cha­

s i s  con e l o b je to  de mantener una a l tu r a  deseada independien­

temente de la  carga  tran sp o rtad a . Además, e s  p o s ib le  obtener 

una in d icac ió n  de la  carga tran sp o rtad a  observando l a  pre­

sión  d e l f lu id o  en e l  conjunto de c il in d ro  y émbolo 83 por 

medio de un in d icad o r de p resió n  conectado adecuadamente (ho 

rep resen tad o ). La con figu rac ión  de lo s  brazos 74 e s  p re fe -  

rentemente l a  que se rep resen ta  en l a s  f ig u r a s  20, 21 y 22, * 

e s d e c ir  un tubo de paredes d e lgad as cuya forma en a lzad o  - 

l a t e r a l  y en p lan ta  e s ahusada y cuya sección  cambia desde.' 

una sección  en foim a de e l ip s e  en l a  extrem idad d e l pasador 

de pivotam iento a  una fonaa c ir c u la r  en l a  extrem idad d*&!"vér 

t i c e .  E sto  perm ite obtener una mayor r e s i s t e n c ia  a  l á t a l e -  

xión  perm itiendo s in  embargo con servar en toda l a  longitud  

del tubo un n iv e l  de r e s i s t e n c ia  a l a  to r s ió n  s u s ta n c iá r o n te  

uniform e.

-EEn una m odificación  de todos lo s  modos de re a ­

l iz a c ió n  d e sc r ito s  más a r r ib a , l a s  puntas p iv o tan te s  e stán  

s u s t i t u id a s  por m anguitos de caucho o elem entos parec id os en 

lo s  c u a le s  no se  produce ningún d eslizam ien to  de l a s  super­

f i c i e s  l a s  unas encima de l a s  o tr a s .

En resumen: E l Modelo de U tilid a d  que se so­

l i c i t a  deberá re c a e r  sobre l a s  s ig u ie n te s

REIVINDICACIONES

1. A rticu lac ió n  e l á s t i c a  para  suspensión  e lá s  

t i c a  de un o b je to , en l a  cu al por lo  menos una b a rra  e l á s t i ­

ca o elemento p arec id o  e s t á  s u je t a  por sus extrem idades en un 

c o jin e te  de pivotam iento, cuyo e je  -de ro tac ió n  se extiende 

en un ángulo agudo re sp ecto  a l  plano de guiado en e l  cu al
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e s t á  gu iada la  extrem idad l ib r e  de la  b a rra , c a ra c te r iz a d a  

porque en e l  elemento g i r a to r io  ( 18 , 45) del c o jin e te  p ivo- 

tan te  (11 , 43, 4 4 ), e s t á  su je ta -u n a  punta (13, 27) en una 

porción  de ju n ta  (14 , 46) de l a  cu a l se  aco p la  l a  b a rra  (12, 

2 6 ).

2 . A rticu lac ió n  e l á s t i c a  3egún l a  r e iv in d ic a ­

ción  1, c a ra c te r iz a d a  porque e l  ángulo (9 0 °-0 ) puede se r  

a ju sta d o  en tre  e l  plano de guiado y e l  e je  de ro tac ió n  (17) 

d e l c o jin e te  p iv o tan te  (1 1 ) .

3. A rticu la c ió n  e l á s t i c a  según l a  r e iv in d ic a ­

ción 1 o 2, c a ra c te r iz a d a  porque un ob je to  (24, 67) e s t já 'su -  

je to  por lo  menos en un par de b a r ra s  que convergen con un 

ángulo agudo (26 , 60, 62, 69, 74) y que e stán  som etidas'"a 

ten sio n e s en d ire c c io n e s  o p u estas, cuando e l  o b je to  abandona 

su p o sic ió n  de descan so .

4 . A rticu lac ió n  e l á s t i c a  según una cu a lq u iera  

de l a s  re iv in d ic a c io n e s  1 a 3, c a ra c te r iz a d a  porque dos ba­

r r a s  (69) e stá n  d isp u e sta s  de manera sustancialm en te p a ra le ­

la  l a  una a l a  o tra , y porque e l  e je  de punta a so c iad o  (16) 

e s t á  s itu ad o  en un plano ( f ig u r a  11) .

$.  Se re iv in d ic a  por ú ltim o como o b jeto  so­

bre e l que ha de re c a e r  e l  Modelo de U t ilid a d  que se solicjL 

t a :  "ARTICULACION ELASTICA PARA SUSPENSION ELASTICA DE UN 

OBJETO".
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Todo conforme queda d e sc r ito  y re iv in d icad o  en 

l a  p resen te  Memoria d e sc r ip t iv a  que con sta  de d ie c i s e i s  -  ' 

p ág in as m ecanografiadas y d ib u jo s a d ju n to s.

Madrid, 15 de Octubre de 1.971 

BERNARDO UNGRIA
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