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solicitado en Espafia a favor de AGENCE NATIONALE DE VALORI-

SATION DE LA RECHERCHE (ANVAR), de nacionalidad francesa,

domiciliada en 43, rue Caumartin, 75436 Paris Cédex 09, Fran;g
cia, por "Dispositivo selector de mando a distancia', con
prioridad de la solicitud francesa 79 31536 de fecha 21 Di-

ciembre 1979.

MEMORIA DESCRIPTIVA

La presente invencién se refiere a un dispositivo
selector para el mando a distancia de la posicidn de un 6rga—é
no con respecto a un soporte, por un medio de mando que ac-
tla en un extremo de una unién flexible de traccién, parti-
cularmente un cable, cuyo otro extremo estd unido, por unos
medios de conexibén a dicho 6rgano.

La invencidén se refiere mas particularmente, pues-ié
to que es en este caso que su aplicacidn parece presentar

el mayor interés, pero no exclusivamente, a un dispositivo

selector de este tipo aplicado al mando de un cambio de mar-»i
chas de bicicleta.

La invencidén tiene por objeto, sobr. todo, hacer
este dispositivo tal que responda mejor que hasta el presen- E
te a las diversas exigencias de la practica y en particular jg
tal que permita un mando preciso de la posicidén del érgano

y ello a pesar de la extensibilidad, aunque sea pequefia, de
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la unidén flexible de traccién, particularmente del cable.
Segiin la invencién, el dispositivo selector del
tipo definido anteriormente, estid caracterizado porque los
mencionados medios de conexibn, entre el 6rgano y el extremﬁﬂ
de la unién flexible, comprenden:
- una pieza provista de ranuras cuy¢ nimero es por
lc menos igual al nimero de posiciones a dar a dicho 4rgano;
- y unos medios de desplazamients de la pieza apro-:
piados para cooperar con las ranuras de esta Ultima en res-
puesta a los movimientos de mandoc,
estando dicha pieza unida a uno de los dos elementos consti-
tuidos por el érgano o el soporte, mientras que los medios
de desplazamiento esté&n unidos al otro de estos dos elemen-
tos, estando los medios de desplazamiento dispuestos de ma-
nera tal que en respuesta a un movimiento ée un primer tipo
del medio de mando, aseguren un desplazamiento relativo en-
tre el soporte y el 6rgano en un primer sentido y, que, en

respuesta a un movimiento de un segundo tipo del elemento

de mando, dichos medios de desplazamiento aseguren un despla-
zamiento relativo entre el soporte y el O6rgano en un segundo
sentido opuesto al primero.

Preferentemnente, el dispositivo estid dispuesto de
manera que el movimiento del primer tipo del medio de mando
corresponda a un desplazamiento de dicho medio de mando de$-~:
de una posicidén mediz hasta una primera posicidn extrema
(primera fase) con, normalmente, un retornc a la posicién

media (segunda fase), mientras que el movimiento del segundo
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tipo corresponde a un desplazamiento de este ﬁedio de man;,
do desde la posicién media hasta una segunda posiciﬁn extré
ma (primera fase) con, normalmente, un retorno a la posicidn
media (segunda fase).

Los medios de desplazamiénto comprenden unos prim
ros medios de engatillado aprobiados para cooperar con di-
cha pieza en respuesta a un movimiento del primer tipo del - -
medio de mando, permitiendo estos primeros medios de engati-
llado un desplazamiento relativo ranura por ranura entre el
sooorte y el érgano.

Los medios de desplazamiento comprenden, general-
mente, unos segundos medios de engatillado apropiados para
cooperar con la pieza en respuesta a un movimiento del segun-
do tipo del elemento de mando, permitiendo estos segundos
medios de engatillado un desplazamiento relativo ranura por
ranura entre el soporte y el 6rgano en el segundo sentidoc.

Ventajosamente, la pieza estid unida a dicho érgano.

Dicha pieza puede ser fijada, particularmente con
una posibilidad de regulacidén, directamente sobre él érgano.,

El dispositivo de la invencidén conviene, en parti-
cular, para el mando del paso devuna cadena de arrastre, de
un pifibn a un pifién de diametro diferente, mandando los pri-jf
meros medios de engatillado el desplazamiento de la pieza
provista de ranuras en el s:.ntido que corresponde al paso
de la cadena cde un pifién inferior al pifién inmediatamente

superior,.

Los primeros medios de engatillado estdn entonces
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dispuestos de manera que al final de la primera fase del ﬁé;
vimiento del primer tipo, la cadena ocupe una posicién mas
allad de la posicidén normal, que corresponde en particular .
a aproximadamente una semirranura de la pieia, obteniéndose
el retorno de la cadena a una posicién correspondiente a la
del pifibn cuando tiene lugar la segunda fase del movimiento.
del primer tipo. |

Una aplicacidén particularmente interesante de un
dispositivo selector tal como se ha definido anteriormente,
se refiere a los cambios de marchas de bicicleta, tanto como
cambio de marchas posterior (mando del cambio de los piﬁones
de la rueda posterior), como cambio de marchas anterior (mahf
do de un cambio de plato).

El medio de mando esti entonces cénstituido por
la palanca habitual de mando del cambio de marchas y el men-
cionado &6rgano estid constituido por una guia de la cadena
de la rticicleta.
| En el caso en que se trata de; un mando de cambio
de marchas para los pifiones posteriores:de la bicicleta, se
dispone este dispositivo selector de tal manera que el paso
de un pifién de didmetro inferior a un pifibn de diémetro supe
rior sea mandado por los primeros medios de engatillado y
ello, de manera tal que, al final de la primera fase del mo-
vimiento del primer tipo, el érgano, es decir la gufa de 1la
cadena, ocupe una posicién mas allé de la posiciédn normal;
el retorno de la guia de la cadena a una posi

ponde a la del pifién se obtiene cuando tiene lugar la segun:
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da fase del movimiento del primer tipo.

Este sobrepaso fugitivo de la posicién deseada fa:
cilita el paso de la cadena sobre el pifién superior. |

El dispositivo selector comprende ventajosameﬁtg
a nivel de los medios de mando, ﬁnos medios de control de
la posicidén de dicho Srgano.

Segin una solucién ventajosa, en el caso de un cam;
bio de marchas de bicicleta, la guia de la cadena esté monté§
da deslizante sobre un eje transversal, y los medios de des#%
plazamiento de la pieza estéin dispuestos para separarse de _
esta pieza y liberarla completamente cuando un cambio de pi;i
fibn esta terminado.

Preferentemente, el eje transversal es el arbol
de articulacidn de la guia de la cadena, y puede ser coaxial;
con el rodillo superior de la guia de la cadena. |

Existe la posibilidad de que el montaje deslizan- ?

te de la guia de la cadena con rozamiento de deslizamiento =
reducido, esté asegurado previendo un manguito solidario deif

rodillo rotativo, pudiendo el conjunto del manguito y del
rodillo girar y deslizar con respecto al Arbol transver=sal,

desplazédndose la guia de la cadena con el rodillo en su movif

miento de traslacién, estando los medios de retorno elisti-

cos que ejercen el par de retorno, que mantiene la tensién

de la cadena, dispuestos de manera que no produzcan ninguna
reaccidén transversal sensible parasita al deslizamiento; la
combinacién de la rotacidn del rodillo y del manguito y la

ausencia de reaccidn transversal sensible permiten un desli«
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zamiento del conjunto de la guia de 1la cadena con rozamiento
reducido. |

Los medios de retorno eldstico con reaccién trans=
versal nula 0 sensiblemente nula pueden estar constituidos
por dos resortes con par de retorno de iguél sentido, pero
con efecto transversal o radial opuesto.

Existe la posibilidad alternativa de que la guia
de la cadena esté montada deslizante sobre el‘érbol transver-
sal por medio de un casquillo con bolas, para movimientos
axiales, que permite un deslizamiento con rozamiento reduci-
do.

Los medios de desplazamiento de la pieza provista
de ranuras comprenden, preferentemente, unos primeros y unos
segundos medios de engatillado apropiados para intervenir, ?
respectivamente, en respuesta a los movimientos del primero 'E
y del segundo tipos de la palanca de mando, comprendiendo
estos primeros y segundos medios de engatillado un brazo ar-
ticulado comin, provisto de dos trinquetes deétinados a tra-_
bajar en sentidos contrarios y unidos por unos medios de in-
teraccidn, particularmente constituidos por un resorte, es-
tando el extremo del cable de mando enganchado a dicho brazo.,

La pieza provista de ranuras se extiende paralela=-
mente al arbol transversal de articulacién de la guia de la
cadena, en la proximidad de los trinquetes. Las ranuras de
esta pieza pueden estar constituidas por unoé orificios en :
los cuales son propios para introducirse, cuando tiene lugar ;

el desplazamiento, los extremos de los trinquetes constitui-
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dos por unas espigas.

El dispositivo comprende, preferentemente, para
cada trinquete, uné leva provista de una rampa que coopera . :
con un pivote solidario del trinquete y que determina la bdQ
sicidén angular de este trinquete bajo el efecto de un retor-
no elastico, siendo tal el conjunto que cuando tiené?lugar
la rotaeién del brazo que lleva el trinquete, en un sentido
determinado, la rampa de la leva asegura el guiado del trin-
guete hasta que su espiga entra en la ranura correspondiente

de la pieza para arrastrar a esta Gltima.

Dos levas estén qenerazmgnte previstas respectiva-

mente para los dos trinquetes, estando estas dos levas situa-:

das en unos planos diferentes respectivamente oor encima v 3

por debajo del brazo que lleva los trinquetes.
Pueden estar previstos unos medios de enclavamien-
to de la pieza y de la guia de la cadena en una posicidén que

corresponde a la de un pifidén.

La invencidn consiste, aparte de las disposiciones

expuestas anteriormente, en otras ciertas disposiciones de
las que se hablard mis explicitamente a continuacién a propé-
sito de un modo de realizacidén particular descrito con refe-
rencia a l1os planos anexos, Dero que no es en modo alguno
limitativo:

- la figura 1 de estos planos es una vista de con-

Juntc, en alzado,

- la figura 2 es una Vista simplificada segin la

flecha II-I1II, figura 1,
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- la figura 3 es una vista semejante a la de la
figura 2, pero para una posicidén de funcionamiento difereh-
te,

~ la figura 4 muestra los medios de retorno elési
cos en rotacién de la guia de la cadena,

- las figuras 5 y 6 muestran los dos resortes que
componen los medios elasticos de la figura 4,

- la figura 7 ilustra una variante de montaje so-
bre el arbol transversal,

- la figura 8 ilustra el montaje de la guia de la
cadena sobre el arbol transversal con un casquillo con bolas,;

- la figura 9 es una vista en alzado, con parte
arrancada, de un dispositivo segiin la invencidn que compren- 3
de uncs medios de enclavamiento de la guia de 1a cadena,

- la figura 10 es una vista parcial segun la fle-

cha X, figura 9,

~ la figura 11 es una vista parcial segin la fle-
cha XI, figura 9,

~ la figura 12 representa el medio de mando cons-
tituido por una palanca de mando de cambio de marchas de bi—é
cicleta, equipado cun medios de control de la posicidn del
érgano,

-~ la figura 13 es una vista por la izquierda con
respecto a la figura 12, .

- la figura 14 es una vista de la base de la palané
ca de la figura 12, provista de trinquetes, |

— la figura 15 es una vista parcial segin XV-XV,
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figura 14,

- la figura 16 es una vista del disco, provisto
de ventanas, que permite una accién selectiva de los trin-
quetes de la palanca,

- la figura 17 es una seccidén del tambor de con-
trol, que comprende unos dentados apropiados para cooperar
con los trinquetes,

- la figura 18 es una vista por la izquierda del
tambor de la figura 17 que hace aparecer los dos dentados
apropiados para cooperar con los dos trinquetes,

- la figura 19 es una seccibn parcial segin la 1i-
nea XIX de la pista exterior de la figura 18,

- la figura 20, finalmente, es una seccidn parciai-:
segin la linea XX de la pista interior de la figura 18.

A fin de simplificar, la descripcidén se referira

esencialmente a la aplicacidn del dispositivo selector de

la invencién a un cambio de marchas de bicicleta y mls pre iéﬁ
samente a ios cambios de marchas para los pifiones posterio-
res. Estid claro, sin embargo, que el dispositivo selector
de la invencidn puede convenir para el cambio de marchas an-,z
terior de una bicicleta eguipada con varios platos, mandando;f
el cambio de marchas anterior el pudaso de la cadena de un plaQi
to al otro. Queda claro también que este dispositivo selec- |
tor puede convenir para mandar, de una manera general, la pbf.
sicidén de un d6rgano con respecto a un soporte.

Con referencia a los planos, y mas particularmente

a las figuras 1 a 3, se puede ver, un cambio de marchas D
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para pifiones posteriores de bicicleta equipado con un dispo=
sitivo selector S. Este selector permite mandar, a distan-
cia, la posicidn de la guia de la cadena 6 con respecto a n§
soporte formado por una caja 101 de estructura hueca y coné;
tituida por dos’semiconchas ensambladas de manera desmonta;‘
ble. Esta caja estéd montada sobre una pata P (figura 1) fijé
da al cuadro rde la bicicleta. El mando de 1la guia de la cade
na 6 se obtiene a partir de la palanca 8 (figuras 2 y 3) que
actla sobre un extremo del cable de traccidn 11 cuyo otro
extremo estd unido a la guia de la cadena 6 a través de los
medios de unidén L. La palanca 8 esté montada sobre el cuadroag
10 de la bicicleta, por ejemplo.

La‘guia de la cadena 6 comprende dos rodillos rota?%
tivos, a saber un rodillo superior 102 y un rodillo inferior
103 alrededor de los cuales se arrolla la cadena 5.

El conjunto de la guia de la cadena 6 puede pivo-
tar alrededor de un eje transversal 104, bajo la accidn de
un par de retorno eléastico, para mantener la tensidn de la
cadena cuando tienen lugar cambios de pifidn.

Los medios de unidén L comprenden:

- una pieza p solidaria en traslacién de la guia
de la cadena 6, y provista de ranuras ¢ cuyo numero es por
lo menos igual al nimero de posiciones a dar a la guia de
la cadena;

- y unos medios de desplazamiento E, G de la pieza;
P apropiados para cooperar con las ranuras c en respuesta

a los movimientos de la palanca de mando 8.



10

15

20

25

IV

- bre el pifibn deseado bajo la accidn de la cadena 5 sometida .

" 'El conjunto estd dispuesto de manera que?woswméﬁ.
dios de desplazamiento E, G, aseguran, en respuesta avunfmé
vimiento de un primer tipo de la palanca 8, un desplazamié
to en un primer sentido de la pieza p y, en respuesta é-un,
movimiento de un segundo tipo de la palaﬁcé 8, dﬁ“desﬁlazaf
miento de la pieza p en un segundo sentid& opuesto al prin
ro. El resorfe 12 tiene una fuerza superior a la de 10s me

dios de retorno elasticos. ..

Para hacer efectuar a la palanca 8 la primera fase

del movimiento del segundo tipo, es preciso vencé} la accibr

de un par de retorno ejercido por el resorte 12.

Segun ello, la rpuia de la cadena 6 esta montada -

deslizante sobre el eje transversal de articulacién 104 de

manera tal gue los rozamientos de deslizamiento sean reduci-
dos, v los medios de desplazamiento E, G de la piéza p estan
dispuestos para separarse de esta pieza‘yfliberéfia completé?

- -
- o e

mente cuando ha terminado un cambio de pifién, siendo el con= s

junto tal que la guia de la cadena 6 pueda autocerirarse so

a tensiodn.
Preferentemente, el Arbol de articulacidn 104 es
coaxial con el rodillo superior 102. El1 extremo del arbol

104 alejado de los radios 105 (figura 2) de la rueda de la

bicicleta esta fijado sobre la caja 101, particularmente poﬁé
un tornillo; el arbol 104 se extiende libremente, a partir
de este anclaje, hacia la rueda de la bicicleta. ;

Existe la posibilidad (figuras 2, 3 y 7), de que &

el montaje deslizante de.la guia de la cadena 6 esté asegura
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do previendo un manguito 10€ solidario del rodillo rotativo
102; este manguito se extiende por el lado del rodillo 102
opuesto a la rueda.

La guia de la cadena 6 estid ligada en traslacién -
a un casquillo 107 montado alrededor del manguito 106 y'ei
casquillo 107 estd a su vez ligado en traslacién a este man-
guito 106, pero es libre en rotacidn con respecto a dicho
manguito.

No obstante el casquillo 107 puede ser solidario

de la guia de la cadena y la pieza p estd montada libre en

rotacién sobre el casquillo. El rodillo 102 estad soportado *

L i e i

libremente en rotacién, por el lado de la rueda, por un cas—
quillo 108, montado sobre la guia de la cadena.

La pieza p provista de ranuras es solidaria del
casquilloc 107 y se extiende paralelamente al arbol 104, como
es visible en las figuras 2 y 3. La pieza p, por su extremo %
alejado de la guia de la cadena 6, lleva una rulina de guia-'ﬁ
do 109 que coopera con un camino de. guiado (po representado)
en la caja 101.

Los medios de retorno eléstico 110, 11%, que ejer- .}
cen el par de retorno que mantiene la tensidén de la cadena, ‘
estan dispuestos de manera que no produzcan ninguna reaccion f
transversal sensible parésita al deslizamiento. Por reaccién'i
transversal, se designa una reaccién ortogonal al Arbol 104
0 que tiene una componente ortogonal a este arbol.

Para ello, estos medios de retorno estén constitui-;

[5G

dos por dos resortes, respectivamente 110, 111 (ver figuras
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4 a 6) con par de retorno del mismo sentido, pero con reac-
ciones transversales o radiales opuestas, de manera que se

anulen o practicamente se anulén. Los dos resortes 110, 111

estan roscados el uno en el otro como se ha representado en

la figura 4. El resorte 110 se apoya por un extremo 110a con:

tra la guia de la cadena y, por su otro extremo 110b sobre
la pieza p, inmovilizada en rotacidén con respecto a la caja
101; el resorte 110 ejerce asi un par que tiene tendencia

a hacer girar la guia de la cadena 6 alrededor del casquillo
107 y del &rbol 104,

El resorte 111 se apoya por un extremo 11la (figu- f
ra 1) scbre la guia de la cadena 6 y, por su otro extremoc
111b (figura 2) contra una parte de la caja 101. Sin embar-
gc, para reducir los rozamientos, debido a que el resorte
111 se desplaza ¢on el casquillc 107, mientras que la caja
101 estd inmdbvil en traslacién, el extremo 111b estd provis-
to de una rulina 112 que se apoya con posibilidad de rodadu-
ra contra la caja 101.

Debido a que el rodillo i02 y el manguito 108 son
arréstrados en rotacién por la cadena 5, los movimientos de
deslizamiento transversal del manguito 106 y del rodillo 102
estén facilitados y se efectian con un rozamiento reducido.
Ademds, la disposicién de los medios de retorno eléasticos
110, 111 que permite suprimir o reducir considerablemente
cualquier reaccidn parédsita al deslizamiento contribuye a

la facflidad de los desplazamientos transversal)es.

Debe notarse que esta faqilided de geslizamiento
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se obtiene con unos medios extremadamente simples segin la
solucidén de las figuras 2 y 3.

En cambio, en la figura 7, la libertad en rotacién:
del casquillo 107 con r=specto al manguito 106 puede estar }‘
asegurada por una doble cgrona de bolas 113 prevista en los-ﬁ
dos extremos #xiales del casquillo 107.

En la figura 8 se ilustra la posibilidad de que el desliza- '
miento con rozamiento reducido de la guia de la cadena 6 so-
bre el arbol transversal 104 pueda estar asegurado por medidz
de un casquillo ¢on bolas 114, para movimientos axiales. E1l
rodillo 102 estd entonces montado libre en rotaciédn, particuﬁ
larmente por medico de bolas, sobre este casquillo 114 que sef
desplaza esenciaymente en deslizamiento con respecto al ar-
bol 104, pero no gira con respecto a este &rbol.

Debe notarse que en el caso de la figura 8, la
existencia de una reaccién transversal producida por los me-
dios de retorno elastico de la guia de la cadena 6 en rota-
cibébn alrededor del Arbol 104 es menos molesta que en el caso.
de las figuras 2, 3 y 7 debido a la presencia del casquillo
con bolas 114. Dicho casquillo permite, en efecto, desliza-
mientos con rozamientos reducido, incluso en presencia de
esfuerzos no despreciables orientados ortogonalmente.a la
direccién de deslizamiento. En el caso de la figura 8, un
solo resorte de retorno, con reaccidédn transversal no compen-
sada, podria ser eventualmente utilizado.

Los medios de desplazamiento de la pieza p compren%

den unos primeros y unos segundos medios de engatillado E,
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G, apropiados para intervenir, respectivamente, en respuesta
a los movimientos del primer y del segundo tipos.

Cuando un cambio de pifidbn ha terminado, los medioé
de desplazamiento E, G, son totalmente separados de la pieza
p, como es visible en la figura 2, de manera que liberen to-
talmente esta Gltima.

El autocentraje de la gﬁia de la cadena 6, por ac— -
cidén de la cadena 5, sobre el pifion deseado, puede realizar-}?
se debido al deslizamiento con pequefio rozamiento de la guia{%
de la cadena 6 sobre el Arbol 104 y la ausencia de una uniénf%
con esfuerzo parasito entre la pieza p y los medios de des-
plazamiento E, G.

Como es visible en la figura 2, los primeros y se-
gundos medios de engatillado comprenden un brazo acodado 27e.f
articuladc sobre un eje 30e soportado por la caja 101; este
brazo 27e es comin a los primeros y segundos medios de enga-
tillado. Una rama 115 del brazo 27e atraviesa una abertura
115a (figura 1) prevista en la caja 101 para formar resalte
hacia el exterior. Esta rama 115 estéd unida al extremo del
cable 11, preferentemente por medio de un sistema de palancaié
117 (figura 1) con posibilidad de regulacidn del punto de
fijacidén del cable 11.

Como es visgible en la figuras 2 y 3, el brazo 27e
estid sometido a la accién de retorno, en el sentido de las
agujas qel reloj alrededor del eje 30et/de un resorte de torﬁ;

sién 31le.

El brazo 27e comprende otra rama 116, situada en
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el interior de la caja 101 y sensiblemente ortogonal a la

rama 115. La rama 116, cuyo extremo prdéximo a la pieza p es;
ta ensanchado y presenta dos extensiones longitudinales'com'
es visible en las figuras 2 y 3, esta provista de dos trin-
quetes, respectivamente 25e y 69e, destinados a trabajar en.
sentidos contrarios. Estos trinquetes, de forma acodada,\cb-
mo es visible en las figuras 2 y 3, estan articulados, en
la zona de su codo, respectivamente sobre un eje 118, 119
soportado por la rama 116.

Los extremos de los tringuetes 25e, 69e alejados
de la pieza p estéan unidos por unos medios de interaccidn
formados por un resorte de traccién 120.

A cada trinquete 25e, 69e, estad asociada una leva

provista de una rampa 121, 122, parcialmente representada

en las figuras 2 y 3, apropiada para cooperar con un pivo-
te 123, 124, solidario del trinquete correspondiente.
Los pivotes 123, 124, estan mantenidos apoyados

contra la rampa 121, 122 por la accidon de retorno del resor-

te de traccidn 120.

La forma de las rampas 121, 122, estid determinada
de manera tal que cuando tiene lugar la rotacién del brazo
27e alrededor del eje 30e, en un sentido determinado, la ram-g
pa de la leva asociada al trinquete destinado a intervenir J
segin el sentido de rotacién del brazo 30e, asegure el guia-
do de este trinquete hasta que pasa a cooperar con la ranura
c correspondiente de la pieia p para arrastrar esta ultima,

Las rampas 121, 122 esté&n previstas respectivamen=-
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te por debajc y por encima del plano del brazo 27e..Estas
rampas est&n ventajosamente formadas por unos resaltes tran
versales hacia el interior de la caja 101, como es visible
en la figura 9, salidos directamente de moldeo.

Las ranuras ¢ de la pieza p estéin ventajosamente
constifuidas por unos orificios circulares (figura 11) en :
los cuales son apropiados para introducirse, cuando tiene
lugar un movimiento del brazo 27e, los extremos de los trin-
quetes 25e, 69e, formados respectivamente, por unas espigas
125, 126.

El funcionamiento del dispositivo es el siguienté.

Este funcionamiento se explicara esencialmente con
referencia a las figuras 2 y 3, ilustrando la figura 3 la

primera fase del movimiento del segundo tipo.

En la figura 2, la palanca 8 esta representada en

posicién media o posicidn de reposo, y la cadena 5 esta arro-?
llada alrededor del penGltimo pifibn (en el sentido de los

diémetros decrecientes).

La guia 6 de la cadena se centra automaticamente
sobre este pifién, bajo la accidén de la cadena 5, en razdn
del pequefio rozamiento de deslizamiento del manguito 106 so-

bre el arbol 104 y a la ausencia de cualquier unidén entre

la pieza p y los medios de desplazamiento E, G que estan se-

parados de esta pieza para la posicién de reposo.
Si se desea hacer pasar la cadena 5 del pendltimo
pifibn sobre el pifibn mas pequefio, se hace efectuar a la pa-

lanca 8 el movimiento del segundo tipo; para ello, se empuja
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‘tiene lugar la prosecucidén del movimiento de rotacidn del

la ﬁalanca 8 hacia la posicidén C (figura 3) en contra del
resorte de retorno 12. El cable 11 se encuentra destensado
y el resorte 3le hace girar el brazo 27e en el sentido de )
las agujas del reloj segin la representacion de la figura
3, alrededor del eje 30e. En el curso de esta rotacién del
brazo 27e, el trinquete 69e se aproxima a la pieza p; ade-
mas, el pivote 124 de este trinquete 69e, por cooperacidn
con la rampa 122, bajo la accibén del resorte de retorno 120,.
determina la posicidén angular del trinquete 69e.

Por una rotacidén suficiente del brazo 27e, como
se ha representado en la figura 3, la espiga 126 del trinquefé
te 69e se introduce en una ranura ¢ de la pieza p. Cuando
brazoc 27e, la espiga 126 arrastra la pieza p en el sentido
deseado, es decir hacia la derecha en el caso de 1la represen-*
tacién de la figura 3. Debe notarse que la parte 122a de la
rampa que coopera, entonces, con el pivote 124, es paralela 5
a la pieza p. Es lo mismo para la otra rampa 121.

Cuando tiene lugar la segunda fase de este movi-
miento del segundo tipo, es decir cuando tiene lugar el re-

torno de la palanca 8 de la posicidén C a la posicidn B, el

el IS A s Lt et e L N
St Al R St B Y e ; L v

trinquete 69e que no trabaja en el sentido del apuntalado,
girara alrededor del eje 118 y se liberaréd de la ranura ¢,
dejando la pieza p y la guia de la cadena 6 en la posicién
correspondiente al arrollamiento de la cadena alrededor del

pifibn de menor diémetro.

Para el paso de un pifidn de mayor didmetro, al pi
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tipo), no es Gtil que la posicidén de la pieza p, al final
de la primera fase, haya sobrepasado la posicidén correspon-.
dignte al centraje correcto sobre el pifibn inmediatamente--
inferior.

Por el contrario, cuando tiene lugar el paso de
un pifién inferior al pifién inmediatamente superior, es 6t11,:
para facilitar la subida de la cadena sobre el pifién supe-
rior, sobrepasar, al final de la primera fase del movimiento:
del primer tipo, la posicidén de la pieza p correspondiente
al centraje correcto sobre el pifién superior.

El sobrepasado corresponde, ventajosamente, a un
semipasc.

“ Ello significa qﬁe, cuéndo se hace pasar la cadena‘%

de un pifidn inmediatamente superior, al final de la primera

fase del movimiento del primer tipo, es decir cuando la pa- -
lanca 8 se encuentra en la posicidén A, la espiga 125, del
trinquete 25e, introducida en una ranura ¢ de la pieza p,
habra empujado esta Gltima més alla de la posicidn de centra-=
je exacto; la guia de la cadena 6 tendré por tantc un plano 5
medio desplazado sensiblemente en un semipaso hacia el plano.%
vertical medio de la rueda, con respecto al plano del pifion
sobre el cual se deseé hacer pasar la cadena.

Cuando tiene lugar la segunda fase del movimiento
del primer tipo, la guia de la cadena 6, béjo la accidn de
la cadena 5, efectuara un movimiento de autocentraje y se

desplazaréd sensiblemente en un semipaso hacia el exterior
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con respecto al! plano vertical medic de la rueda.

Debe notarse que, cuando tiene lugar el movimiento
del primer tipo, el resorte 12 no interviene para oponerse-
a la primera fase del movimiento de la palanca 8.

La explicacién detallada del paso de un pifién infe
rior al pifién inmediatamente superior, cuando fiene lugar
el movimiento del primer tipo no ha sido dada en detalle,
puesto que se deduce inmediatamente de la explicacidn dada
para el paso de un pifién superior al pifidon inmediatamente
inferior. E1 brazo 27e en lugar de girar en el sentido repfeéé
sentado en la figura 3, cuando tiene lugar la primera fase, -
gira en el sentido contrario bajo el efecto de la traccidn
ejercida sobre el cable 11.

Es el trinquete 25e que asegura el desplazamiento
de la pieza p hacia la izquierda segin la representacién de
la figura 2.

En la practica, ha aparecido que el autocentraje
ejercidn por la cadena 5 es muy satisfgctorio y que la reduc¥
cién de los rozamientos parasitos para los deslizamientos
transversales conduce a un mando muy suave.

Sin embargo, si se desea evitar cualquier riesgo
de un deslizamiento demasiado importante del manguito 106,
bajo el efecto de solicitaciones transversales tales como
choques, etc., que pueden conducir a unos crujidos de la ca~'ﬁ
dena 5, mientras la palanca 8 no es accionada y ningin cam-
bio de pifién es mandado, pueden preverse unos medios de en- >

clavamiento suplementarios 127 (figuras 9 a 11) de la pieza
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P en una posicidén correspondiente a un pifion determinado.
Estos medios de enclavamiento 127 comprenden una
lamina 128 rigida cuya direccidén longitudinal es sensiblemg'
te ortogonal a la de la pieza p. Esta lé&mina estd montada
por debajo de la caja 101 (figura 9) sobre un tornillo 129
bloqueado sobre la caja. El1 tornillo 129 atrajiesa un orifi-
cio previsto en la ldmina 128; un juego suficiente esta pre- ..
visto entre el didmetro del orificio de la lamina 128 y el
del tornillo 129 de manera que permita una basculacidn de
la lamina 128 alrededor de un eje horizontal transversal

que corta el eje del tornillo 129.

La parte de la lamina 128 situada, con respecto
al tornillo 129, por el lado de la pieza p (parte derecha
de la l&mina 128 segin la representacién de la figura 9) es
mas larga y tiene una masa superior a la de la parte situada

en el o*tro lado.

LLa lédmina 128 lleva, en su extremo situado por el

lado de la pieza p, un dedo 130 apropiado para cooperar con
unas escotaduras 131 (figura 11), en forma de dientes ae sie;?
rra, grevistas en el canto inferior de la pieza p. El extre-.%

mo superior del dedo 130 que coopera con estas escotaduras

tiene la forma de un diedro correspondiente al de las escotaff
duras (ver figura 11). Fl dedo 130 atraviesa una abertura
132 prevista en la pared inferior de la caja 10l1. La coope-
racién del dedo 130 y de esta abertura 132 inmoviliza en ro-
tacién la 1aminez 128 respecto a la caja 101.

L.La lamina o pieza 128 comprende, en su otro extre-
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perar y para apoyarse sobre la superficie inferior de la ra-
ma 116 del brazo 27e, atravesando la pared de la caja.

La superficie inferior de esta parte 116 presenta
dos vaciados 134, 135 (figura 9) preQistosren.la proximidad:

de los bordes laterales, separados el uno del otro por la

zona central 136.

Estos vaciados 134 y 135 estan dispuestos de mane— -
ra tal y tienen una profundidad tal que cuando el brazo 27e
ha girado en un sentido o en el otro y se encuentra hacia

el final de la primera fase de un movimientc del primer o

del segundo tipos, el pivote 133 llega frente a estos vacia-
dos.

Debido a que la masa del dedo 130 y de la lé&mina
128 situada en el otro lado del tornillo 129 es superior a
la del pivote 133 y de la otra parte de la ldmina 128, esta

lamina bascularid girando segin el sentido de las agujas del

reloj (segin la representaciéon de la figura 9), alrededor
de un eje horizontal perpendicular al plano de la figura 9,
de tal manera que el pivote 133 entre en contacto con el fonei
do del vaciado 134 & 135 (figura 10). E1 dedo 130 es enton-
ces liberado completamente de las escotaduras 131.

Por el contrario, cuando el brazo 27e ocupa sensi-jé
blemente su posicibén media, el pivote 133 coopera con la zo-»i
na central 136 y el dedo 130 estad introducido en una escota- E

dura 131 (figuras 9 y 11).

El funcionamiento de los medios de enclavamiento
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de las figuras 9 a 11 es el siguiente.

Cuando la palanca 8 estid en la posicidén media, es
decir la posicibén que corresponde al arrollamiento de lalcéf
dena 5 sobre un pifién determinado, el dedo 130 esta intnqé :
cidolen la escotadura 131 correspondiente al pifidn en cués{:
tién. Bgte dedo 130 es mantenido en esta escotadura debido
a que el pivote 133 coopera con la zona 136, como se ha ex-
plicado anteriormente.

El dedo 130 impide por tanto a la pie;a PY ala
guia de la cadena 6 desplazarse de manera sensible bajo la

accidn de una solicitaciédn transversal parasita tal como un

choque.

Conviene notar sin embargo que un juego suficien-

te puede estar previsto, por ejemplo, entre el extremo del
dedo 130 y las paredes de la escotadura 131 correspondiente,
para dejar a la guia de la cadena 6 la posibilidad de un des;
plazamiento relativamente pequefio, segiin el sentido transver
seal, a fin de permitir el autocentraje evocado anteriormen-
te.

Cuando la palanca 8 es accionada, el brazc 27e gif
ra en un sentido o en el otro alrededor del eje 30e; de ello
resulta que un vaciado 134, 135 llega al punto del pivote :
133. La lamina 128 bascula bajo la accidén del peso y el dedo r
133 penetra en el vaciado en cuestion. E1 dedo 130 es liberaﬁ
do de la escotadura 131 y la pieza p puede ser desplazada.

El conjunto estd dispuesto de manera que el dedo

130 haya liberado la pieza p en el momento en que uno de los
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trinquetes, por su espiga 125 6 126, empieza a arrastfar eéﬁ
ta pieza p en traslacién. |

El hecho de que el dedo 130 se encuentre totalmeﬁ_
te liberado de las escotaduras 131 cuando tiene lugar un.céﬁ%
bio del pifidbn, permite sobrepasar, cuando tiene lugar el éam
bio, la posicidén de este pifibn sin riesgo de ver el dedo ng
introducirse en una escotadura que no corresponde al pifién f
deseado.

Esto es particularmente interesante cuando tiene
lugar el pano de la cadena de un pifidn inferior al pifién ih-,
mediatamente superior.

En efecto, como se ha explicado anteriormente, es-~.
te paso, que.correSponde a un movimiento del primer tipo,
esté facilitado cuando, al final de la primera fase del mo-
vimiento del primer tipo, la guia de la cadena 6 y el rodi-
110 102 han sido desplazados en un semipaso mas alli de 1la
posicidén exacta que corresponde a la del pifibn deseado. Este:
sobrepaso facilita la subida de la cadena sobre €l pifién en
cuestidn.

Si el dedo 130 permaneciera en cooperacibén con las
escotaduras 131, al final de dicho sobrepasado, el dedo 130"
se encontraria en el vértice de la cresta que separa dos es-
cotaduras 131.

Habria entonces el riesgo (a consecuencia de vibra
ciones, de esfuerzo transversal parasito, de desgaste o de
defecto de precisidén o cualquier otra causa), de un péso del

extremo del dedo 130 al otro lado de esta cresta, de tal ma-
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nera gue el dedo se introduciria en una escotadura 131 que
no corresponderia al pifibn deseado.

Con los medios de enclavamiento previstos en las
figuras 9 a 11, dicho riesgo esti totalmente eliminado pues-.
to gue el dedo 130 no pasari a cooperar con la escotadura
131 mas que en el curso de 1la Segunda fase del movimiento

del primer tipo, es decir cuando la pieza p habré efectuado

su movimienfo de retorno de aproximadamente un semipaso ha-
cia la posicidn que corresponde exactamente al pifion desea-
do;

El objeto representadc en las figuras 1 a 11 permi-’
te obtener un cambioc de marchas con funcionamiento particﬁ-
larmente susve. La construccidén de este cambio de marchas
estéd simplificada y conduce a un conjunto cuya masa es redu-
cida.

El autocentraje de la guia de la cadena sobre el

pifion deseado permite el funcionamiento de la cadena en bue- :

nas condiciones.

El precio de coste es reducido debido a la cons-—,
truccidn simplificada.

El dispositivo selector conviene tanto para un cam—.
bio de marchas anterior como un cambio de marchas posterior.

La palanca de mando 8 puede estar situada en cual-
quier punto apropiado de la bicicleta, por ejemplo en el ma-:

nillar.

Esta palanca puede ser reemplazada por cualquier

otro medio de mando equivalente.




10

15

20

25

Queda claro que és posible introducir variantes
en los medios descritos. Por ejemplo, la basculacidén de la
lamina 128 de los medios de enclavaﬁiento puede estar asegu
rada por la accidén de un resorte en lugar de la grayedad.'

Los esfuerzos mecanicos sobre lés piezas eg}accién
son reducidos cuando no hay resorte de retorno de la guia
de la cadena para el movimiento de desplazamiento transver;
sal.

Las figuras 12 a 20 se refieren a unos medios de
controlképropiados para indicar la posicién del é6rgano 6,

a nivel de la palanca de mando 8. En el caso de un cambio
de marchas, estos medios de control indican por tanto el pi-'f
fibn posterior sobre el cual estid arrollada la cadena de la
bicicleta.

Estos medios de control comprenden un sombrerete
rotativo 70, en forma de tambor, montado sobre el eje 9 de
la palanca 8; este tambor 70 presenta, por el lado de la pa—tﬁ
lanca 8,,una pista 71 provista de dos dentados invertidos
72, 73, previstos seglin zonas circulares céncéntricas. Las
figuras 19 y 20 ilustran la inversidén del sentido de los den-
tados 72, 73.

La base circular de la palanca 8 presenta unos pri-

meros y unos segundos medios de arrastre formados respectiva-

mente por unos trinquetes 74, 75 apropiados para hacer arrass
trar el tambor 70, por la palanca 8, unicamente durante 1la
primera fase de un movimiento del primer tipo o del segundo

tipo de la palanca. E1 tambor 70 permanece inmévil cuando
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tiene lugar la segunda fase de estos movimientos, es decir
cuando tiene lugar el retorno de la palanca 8 a su posicién
media. Un disco 76, montado fijo en rotacidn sobre el eje
de la palanca 8, esti situado entre esta palanca y la pisqa
del tambor 70. Este disco 76 presenta dos ventanas 77, 78, -
que sergzkienden segin unos arcos de circulo de radios dife-
rentes, que corresponden a los radios de las zonas de accidn -
de los extremos de los trinquetes 74 y 75. Estas dos venta-
nas se extienden a una y a otra parte de un radio del disco

76. La ventana 78 permite el arrastre del tambor 70 por el

trinquete 75 y el dentado 73 cuando tiene lugar la primera
fase del movimiento del primer tipo (palanca 8 girando, en

el curso de esta primera fase, en el sentido contrario de

las agujas del reloj alrededor de su eje), impidiendo el dis—?
co 76 cualquier accidén del trinquete 74 en esta fase. La vene;
tana 77 permite al arrastrc del tambor 70 durante la primera
fase del movimiento del segundo tipo (palanca 8 girando en
el sentido de las agujas del reloj).

Las segundas fases de los movimientos no tienen
efecto sobre el tambor 70 debido a que los trinquetes coope-
ran con las caras inclinadas de los dentados 72 & 73.

Conviene notar que el tambor 70 esta provisto de
un arrastre por friccién 79 (figura 1%) que asegura, por

creacién de un par de rozamiento entre el tambor 70 y el eje

fijo de 1la palanca 8, el mantenimiento del tambor en posi-

cidén cuando tiene lugar la segunda fase de los movimientos

de la palanca 8.
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En las zonas 80, 81, los dentados 72 y 73 han sidb;
suprimidos (figura 18) para asegurar el paro del sombrerete °
70 en posicién méxima de rotacién, que corresponde al arro- ..

llamiento de la cadena o bien sobre el pifion mayor, o bien

sobre el pifidbn mas pequefio.

Asi, a cada movimiento de la palanca 8, que corresi
ponde al paso de la cadena de un pifién al pifién inmediatamen;
te proximo, el sombrerete 70 gira, con respecto a una venta—}
na fija 82 (figura 13) en el sentido conveniente, en un &ngu-
lo determinado. Unas graduaciones pueden estar previstas en
este sombrerete 70 de manera que una cifra, que corresponda
al pifiébn sobre el cual la cadena estéd arrollada, aparezca
en esta ventana 82.

Si el sombrerete 70 es arrastradoc en rotacién por
una manipulacidén accidental, la utilizacién normal de la pa-
lanca 8 permite sincronizar, de nuevo, la posicidén del som-
brerete 70 y la de la cadena.

El tambor 70 podria dar indicaciones de pendiente.:

El dispositivo selector de la invencién permite
por tanto asegurar una posicién precisa del drgano 4 a man-
dar. En efecto, esta posicién esta determinada por la coo-
peracidén de las ranuras de la pieza p ... pd con los medios
de enclavamiento, y no por la posicién de los medios de man-
do 8.

Esta caracteristica es particularmentg ventajosa

en el caso de un cambio de marchas de bicicleta para el cual

sucede frecuentemente que se encuentran dificultades en man-
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tener la cadena sobre un pifién intermedio, cuando la posi?‘
cién de la guia de la cadena estid determinada por la posi-
cién de la palanca de mando 8. La precisién de mando del ﬂ
positivo selector subsiste cualquiera que sea el nﬁmero-dg‘
posiciones a mandar. | | |

El mando, segin la invencidbn, permite pasar paso.:
a paso de una posicidén a la posicidén inmediatamente siguien%?
te sin correr el riesgo del inconveniente de franquear invoéi
luntariamente esta posicidn inmediatamente siguiente. El di
positivo de mando es compacto y de un peso reducido.

La precisidén del mando de posicidén del érgano 4
subsiste incluso si el cable 11 se estira.

La amplitud del desplazamiento del érgano 4 no es-:
ta limitada por la amplitud del desplazamiento de 1la palancé%
8. En efecto, es suficiente hacer efectuar, por el 6rgaﬁo u
4, el nGmero de pasos necesario para obtener la amplitud de
desplazamiento deseada.

A los efectos consiguientes se declaran de nove-
dad, propiedad y utilidad para Espafia, sus territorios y pla;

zas de soberania, las reivindicaciones que siguen.
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"PEIVINDICACIONES

1.~ Dispositivo selector de mando a distancia, .p
ticularmente para una bicicleta, destinado a mandar a“dia;at
cia la posicidén de una guia de la cadena (4, 6) con respe
a un soporte (3, 101) a fin de hacer pasar una cadena de .
arrastre (5) de un pifion (7) a otro pifién de didmetro dife:
Tente, y comprendiendo un medio de mando (8) que actia en»u&%
extremo de una unidén flexible (11) cuvo otro exii;ﬁo esta ;
conectado a la guia de la cadena (4, 6) por unoéﬁ@édios de
unién que comprenden una pieza (p) provista de dféntes (c)
cuvo numeroc es por lo menos igual al numero de.noficionesvaf
dar a la guia de la cadena (4, 6), estando dicha.pieza (p)
unida a uno de los dos elementos constituido pérfla guia de
la cadena (4, 6) o el soporte (3, 101), caractegypizado porqué

comprende: o

- unos primeros medios de engatilladq‘ﬁf& 25e)

apropiados para cooperar con dicha pieza (p) en rgspuesta
a un movimiento de un primer tipo del medio de m;Ado (8),
permitiendo estos primeros medios de engatillado (E, 2%e)
un desplazamiento relativo diente por diente entre el sopor:
te (3, 101) v la guia de la cadena (4, 6),

- y unos segundos medios de engatillado (G, 69e)-%
apropiados para cooperar con la pieza {(p) en respuesta a un
movimiento de un segundo tipo del medio de mando (8), permi%
tiendo estos segundos medios de engatillado (G, 69e) un desé
plazamiento relativo diente por diente entre el soporte (S,ﬁ

ul

101) y la guia de la cadena (4, 6) en un segundo Bentido
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-comprenden un gatillo (25e) mandado por un brazo®J{27e) mont:

opuesto al primero, estando el conjunto dispuesto de -manera
que el movimiento del primer tipo del medio de mando (8) co
rresponde a un desplazamienfo de este medio (8) desde una
posicién media (B) hasta una primera posicidén extrema (A)
(primera fase) seguido de un retorno a la posicidn media (B
(segunda fase), mientras que el movimiento del segundo tip
corresponde a un desplazamiento de este medio dq“m?nﬂo (8{.
desde la posicién media (B) hasta una segunda p&é&e%én ext

ma (C) (primera fase) seguido de un retorno a 1é;ﬁoéicién

media (B) (segunda fase). : e

L]
LA . -
2.— Dispositivo segin la reivindicacidén+*4+ carac—:

terizado porque los primeros medios desengatilladoﬁ(E, 25e)’

do pivotante sobre el otro de dichos elementos ¢soporte 3,
101 o guia de la cadena 4, 6); estando el extreﬁb{éﬁ la
unidén flexible (11) fijado a este brazo (27e) y:ﬁﬁéque~estén
previstos unos medios de unién (116) entre el brazo (27e)
y los segundos medios de engatillado (G, 69e) a fin de man-—
dar el movimiento de estos segundos medios de engatillado
(G, 69e) a partir del‘movimiento del brazo (27e).

3.~ Dispositivo segun la reivindicaciéon 1 6 2, ca—;
racterizado porque comprende unos medios de retorno elést14£§
cos (31e) para ejercer un esfuerzo de retorno eléastico sobré%
dicho brazo (27e) a fin de mantener la unién flexible (11) E
bajo tensidén, de tal manera que, cuando la unién flexible “"?

(11) es soltada, dichos medios de retorno elasticos (31le)

contribuyen a asegurar el movimiento del-brazo (27e) y, por
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medio de los medios de unién (116), el movimiento de losige
gundos medios de engatillado (G, 6%9e).

. 4.- Dispositivo segin cualquiera dellas reivindii
ciones anteriores, caracterizado porque comprende un re80€
(12) para mantener el medio de mando (8) en su posicién m
dia, siendo este resorte (12) apropiado para ayudar el reti

no del medio de mando a la posicidén media {B), desde una Pt
sicidn extrema (C). .« *°

5.~ Dispositivo segun las reivindicacidhés 3y 4
caracterizado porque el resorte (12) tiene una flerza supe-
rior a la de los medios de retorno eléasticos. ces«°

6.~ Dispositivo seglin cualquiera de 1Hs:reivindi
caciones 2 a 5, caracterizado porque comprende ﬁéOS medios

(127) para enclavar la pieza (p) v la guia de la-&adena (4

6) cuando dicha pieza v la guia de la cadena ochﬁéﬁ una pos:

o

cién gue corresponde a la cooperacidon de la cadena.(s) con

un pifiébn (7), estando dicho brazo (27e) dispuesto.para man

dar unos medios (134, 13%5) apropriados para liberar los me-

dios de enclavamiento de la pieza cuando el mencionado brazy

“31

es desplazado. "

7.- Dispositivo segin cualquiera de las reivindiei
ciones anteriores, caracterizado porque la pieza (p) esta

unida a la guia de la cadena (4, 6).

8.~ Dispositivo segin la reivindicacién 1, caracri

terizado porque los primeros medios de engatillado (E) mari~
dan el desplazamiento de la pieza (p) provista de dientes °

en el sentido gue corresponde al paso de la cadena (5) de
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un pifion inferior al -pifion inmediatamente superior y porgue
estos primeros medios de desplazamiento (E) estan dispue5t§
de manera que al ‘final de 1la primersa fase del movfmientofﬂé
primer tipo, la cadena ocupe una posicion méas alla de 1a-
posicién normal, que correspoﬁde particularmente a aproxim:
damente medio diente de la pieza, obteniéndose el-retornoJ;
la cadena a una posicidén que corresponde a la del pifién cﬁi
do tiene lugar la segunda fase del movimiento d:e.I':ﬁrimer ti-
po. ’:}.1

9.~ Dispositivo segin cualquiera de 1a$5?eivindi
ciones anteriores, aplicado a un cambio de marcha.We bicic
ta en el cual el medio de mando estad constituida.gor una pai
lanca (8) de mando, estando previstos unos medioé-de controﬁ
(70) de la posiciédn de la guia de la cadena (4,,.6s, 6a) a ni=
vel del medeio de mando (8), caracterizado porqH?'}os medid%

de control comprenden un tambor rotativo gradu=dyd*+70) mon

Cea?*

do sobre el eje (9) de la palanca (B8), comprendiendo este

LN W Y

tambor, por el lac~ de la palanca, una pista (71) Drovistaé
de dos dentados invertidos (72, 73), comprendiendo la base.
circular de la palanca (8) unos primeros y unos segundos’mej
dios de arrastre (74, 75, 76, 77, 78) apropiados para hacer;
arrastrar el tambor (70) por la palanca uUnicamente durante'ﬁ
la primera fase de un movimiento del primer tipo ¢ del segﬁé
do tipo, quedando el tambor (70) inmdévil cuando tiene lugar
la segunda fase de estos movimientos.

10.~ Dispositivo segin la reivindicacidén 1 6 2,

- para cambios de velocidad de bicicleta que permite mandar
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pecto al soporte (101) por el medio de mando (8) que consi
te'en una palanca que actia en un extremo de la unién flex
ble cuyo otro extremo estd unido a la guia de la cadena-pé
medios de unidn, pudiendo el conjunto de la guia de la caé
na -pivotar alrededor de un eje de articulacidén bajo la ac-~-

cidn de un par de retorno eldstico para mamtener una tensid

de la cadena cuando tiene lugar cambio de piﬁonéé:'siendo 1
pieza (p) solidaria en traslacién de la guia de’-1a*cadena

(6), caracterizado porque la guia de la cadena (&) estd mon—

tada deslizante sobre un arbol transversal (1‘04')'-y'°porque ;
los medios de desplazamiento (E, G) de la pieza+{p) estan
dispuestos para separarse de esta pieza y liberaria complet&

mente cuando ha terminado un cambio de pifidn. <eed™

11.- Dispositivo segin la reivindicad@éﬁ:lo, caraéa

terizado porgque el arbol transversal, sobre el:Eﬂél la gui—a"‘-‘iJ

de la cadena (%) estéd montada deslizante, esté.ggggtituidb

por el eje de articulacidn (104) de la guia de la cadena.
. 12.- Dispositivo seg@n la reivindicacidén 11, pars

cambio de velocidad de bicicleta cuya guia de la cadena com-

prende dos rodillos rotativos alrededor de los cuales se §

arrolla la cadena, caracterizado porque el eje de articula-f
cién (104) de la guia de la cadena (6) es coaxial con el roé
dillo superior (102) de la guia de la cadena.

13.- Dispositivo segin la reivindicacién 12, caréﬁ

terizado porque la guia de la cadena (6) estéd montada desli-

zante, con rozamiento deslizamiento reducido, previendo un
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B s
‘terizado porque los medios de retorno elasticos con reaccii

'to de dos gatillos (25e, 69e) destinados a trabajar en sen

gar la rotacidén del brazo que llieva el gatilio, en un-sent

mangdito (106) solidario del rodillo rotativo (102),~pudien

do el conjunto del manguito y del rodillo girar y deslizar:
con respecto- al “arbol transversal (104), desplazéndose la
guia de la cadena con el rodillo en su movimiento de ‘tras
cién, estando los medios de retorno elasticos (110, 111) ai
ejercen el par de retorno que mantiene la tensi6on de la cat

na dispuestos de manera gue no produzcan ningun?“reaccién
L] -

r 4 a - .
transversal sensible parasita al deslizamiento.® °*

e &0

14.- Dispositivo segun la reivindicacréh'la, car
L ]

transversal nula o sensiblemente nula estan conktftuidos pi

dos resortes (110, 111) con par de retorno del wtrsmo senti

L]

do, pero con efecto transversal o radial opuestd,.®

15.- Dispositivo segin la reivindicac+és 10, carac

terizado poraue los primeros v segundos medios &é:éngatillam

do (E, G) comprenden un brazo articulado (27e) ééhﬁn provis-

dos contra—ios y unidos por unos medios de interaccion en
particular constituidos por un resorte (120), estando el ex
tremo de la unidén flexible (11) enganchado a dicho brazo.
16 .~ Dispositivo segin la reivindicacién 15, car&é
trerizado pcrque comprende, para caca gatillo (25e, 69e), :
una leva provista de una rampa (121, 122) que coopera con
un pivote (123, 124) solidario del gatillo y que determina

la posicibén angular de este gatillo bajo el efecto de un re=i

torno eléstico, siendo el conjunto tal que cuando tiene lu=-



10

15

20

- mem.

ma.

17.- Dispositivo segin la reivindicacién 16, car
terizado porgue comprende unos medios de enclavamiento de

la pieza v de la guia de la cadena constituidas por una las

»
- L

y, por su otro extremo, un pivote (133) apropiadd ‘para’ coope
rar con un brazo (27e) gue lleva los gatillos, estendo la
mina montads de manera que pueda bascular y para*permitir
al dedo salir de una ranura (131) cuando el braZé’(Z?e) ha
sido separado de su posicién de reposo, mientras-fue la co

peracién del pivote (133) con el brazo (27c¢), chééno este

altims toma de nuevo su posicién de reposo prdvege la int
duccibén del dedo (130) en la ranura apropiada. _ .
1B.- Y"DISPOSITIVDO SELECTOR DE MANDD A DISTANCIA™

Todo ello conforme se describe y reivindica en 1

presente memoria gue consta de treinta v seis hojas foliada

v mecanografiadas por una sola de sus caras y de cinco la-

k-
minas de dibujos que la ilustran.

BARCELONA, 22 JULIO 1980
P. A. M. CURELL SufioL
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