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MEMORIA DESCRIPTIVA

La presente Patente de Invención se r e f ie r e ,  como 

in d ica  su enunciado, a unos perfeccionam ientos en l a s  ser- 

vodirecciones conducidas por vo lan te . -  -  ---  -  -  - - -

Se t r a t a  de unas nuevas d ispo sic io n es ap licad as 

a lo s  mecanismos de servo-dirección  y r e la t iv a s  a l  monta­

je  de lo s  elementos que componen e l conjunto del equipo 

de l a  servo-dirección , con el objeto de mejorar su fun­

cionamiento y f a c i l i t a r  l a  maniobrabilidad de lo s  vehícu­

lo s  conducidos por volante u órgano equivalente. -  -  ---

Son v ar io s lo s  procedimientos de servo-dirección  

conocidos y actualmente en uso, siendo in d isc u tib le s  sus 

v en ta jas respecto a l a  simple d irección  manual. El con­

tinuo aumento del to n ela je  de lo s  veh ícu los, especialmen­

te  de lo s  camiones y autocares, crea prácticam ente un 

c ie rto  lím ite  más a l l á  del cual ya no es p osib le  una na­

tu ra l y e fe c tiv a  conducción de lo s  mismos valiéndose de 

lo s  medios de d irección  sim ples; y aun antes de l le g a r  

a aquél lim ite , r e su lta  igualmente im practicable l a  con­

ducción cuanto se  t r a te  de efectuar recorrid os de alguna 

extensión, por l a  progresiva f a t ig a  que va pesando sobre 

e l conductor y que l le g a r ía  a agotarlo  físicam en te. Es 

ocioso hacer r e s a l t a r  lo s  inconvenientes que e llo  im plica, 

no solamente en lo  que atañe a l  esfuerzo rea lizad o , sino 

a l a  n ecesaria  seguridad que requiere l a  c ircu lac ió n  de 

lo s  v e h í c u l o s . -------------- --------------------------- -------------

A sí, con l a  incorporación de l a  servo-dirección



de control automático se reduce infinitamente el esfuerzo 

corporal que e l conductor debe ap licar sobre e l volante,
30 ya que la  acción de los mecanismos de l a  servo-dirección

se rea liza  directamente sobre lo s propios elementos de 

transmisión del movimiento; lo s movimientos-del volante 
y de lo s mecanismos de servo-dirección son sincronizados, 

y éstos tienen lugar bajo el control de aquéllos. - - -

35 El dispositivo de servo-dirección puede accionarse
por a ire  comprimido aprovechando lógicamente esta fuente 

de energía ya existente en ciertos vehículos que la  em­
plean para otros serv icios, especialmente en el frenado, 
pudíendo resu ltar  más económico este procedimiento por 

40 evitar la  introducción de nuevos equipos para producir

esfuerzo. No obstante se u tilizan  con frecuencia otras 

fuentes de energía ta le s  como la  h idráulica, y también 

l a  electrom agnética.--- ------------------------------  - ------

Las ventajas de l a  servo-dirección se traducen,
45 por lo  ya dicho, en el doble aspecto de supresión de l a

fa t ig a  y comodidad de la  conducción, todo e llo  muy es­

timable particularmente cuando se tra ta  de efectuar re­
corridos en trazados d if íc i le s  o sobre pavimentos doficien 
te s . Son también de alto  interés otras ventajas ta le s  co- 

50 mo el hecho de poder montar neumáticos de mayor sección
sin  aumentar e l esfuerzo manual de conducción; gran fa ­
cilidad  para efectuar maniobras en espacios reducidos; 

facultad de montar una dirección más d irecta, o sea con 

menor reducción en el torn illo  sin  f in , obteniéndose un 

55 más rápido giro de la s  ruedas; u tilizac ió n  de volantes
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de menor diámetro que causan menos estorbo en l a  cabina; 
obtención de un mayor dominio del vehículo en caso de 

reventar una rueda, especialmente s i  es una delantera, 
pues la  servo-dirección actúa automáticamente en sentido 
contrario a l producido por la s  reacciones u obstáculos 

de la  c a r r e te r a .------------------- ' -----------------------------

Se entiende, en todo caso, que s i  por cualquier 
circunstancia dejase de actuar l a  servo-dirección, es 

posible seguir conduciendo a l vehículo por lo s  medios 

o r d in a r io s .----------- ------- ------- --------- --------- -----

Todos lo s  procedimientos de servo-dirección ac­

tualmente empleados son susceptibles de ser modificados 

introduciendo mejoras en su concepción o disposición me­

cánica, y ello  viene corroborado en l a  evolución expe- 
70 rimentada desde el in ic io  de su aplicación. La economía

de esfuerzo manual se ha hecho cada vez más notoria, 

llegando a proporciones ta le s  en que dicho esfuerzo es 
despreciable con relación-al que actúa sobre l a  palanca 

de mando de la s  ruedas para hacerlas g irar hacia e l sen- 
75 tldo que convenga. ------------- ---------- ------- ---------- —

En lo s perfeccionamientos previstos en l a  presen­

te Patente se introducen unos nuevos conceptos de ap lica­
ción mecánica, a s í  como una nueva disposición de lo s  di­

ferentes elementos que integran l a  servo-dirección, con 
80 respecto a lo s  sistemas empleados hasta l a  actualidad.

Con ello  se logra una mayor homogeneidad del conjunto, e 

incluso una c ierta  sim plificación estructural, sin  que
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e llo  redunde en ninguna c la se  de mermas en su e f ic a c ia , 

antes bien , mejorando l a s  condiciones de montaje, conser­

vación y funcionamiento, con elim inación de p o sib les d i­

f ic u lta d e s  de acoplamiento o de transm isión. -  ---  -  - -

Los perfeccionam ientos en l a s  servo-direcciones 

conducidas por volante, según l a  presente Patente de In­

vención, se  caracterizan  por e l  hecho de que lo s  meca­

nismos que l a  componen, a saber, l a  v á lvu la  de control, 

e l servo-motor y l a  c a ja  de reducción, forman un conjun­

to  montado sobre e l árbol de l a  d irección , s in  interven­

ción de o tros d isp o s it iv o s  d isp e rso s , eliminándose lo s  

elementos interm ediarios que, por su propia ex iste n c ia  

y por e l distanciamento entre aq u ello s mecanismos, pue­

den se r  causa de perturbaciones de funcionamiento y re­

tra so s  en l a  rapidez de a c tu a c ió n .------ ----- -------------

También se  caracterizan  por e l hecho de que e l  

servo-motor es del tip o  de motor ro ta tiv o  y g ir a  sin cro­

nizado con e l mando manual del volante de d irección  a 

trav és de l a  correspondiente válvu la  de con tro l; e l mo­

to r  ro ta tiv o  puede i r  montado sobre l a  propia columna 

de d irección , antes o después dél to rn il lo  reductor.

Es también c a ra c te r ís t ic o  e l hecho de que e l servo­

motor puede también i r  montado sobre un e je  propio y 

acoplarse a l  e je  de l a  d irección  mediante cualquier me­

canismo ríg id o  o e l á s t i c o . ----------------------- -------------

Otra c a r a c te r ís t ic a  es que e l  servo-motor es de 

actuación por flu id o  h idráu lico  o neumático, y puede se r
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del tipo de a le ta s , de émbolo, o de engranajes. ------  -

También constituye carac te rística  e l hecho de que 
en lo s casos en que l a  columna de dirección sea a r t i­
culada, el servo-motor puede estar montado en el mismo 

eje del volante de l a  dirección junto a la  válvula de 
m a n d o .------—  ---------------------- ------------ ----------

Cuando se monta e l motor rotativo sobre el eje 
de l a  palanca de dirección o dél de l a  palanca de d i­

rección, puede situ arse  indistintamente en uno de sus 

lados o en ambos lados a l a  v e z .--- ------- ------- —  -

El motor rotativo puede formar parte de lo s  e jes 
del volante de l a  dirección, o bien estar unido a estos 
e jes mediante embragues cuyo acoplamiento puede efec­

tuarse en dependencia del circuito de flu ido a presión. 
Es también posible rea lizar  el acoplamiento a través 
de reductores con engranajes cónicos, c ilin dricos, he­

lico id a le s , to rn illo  y rueda sin  f in , o mecanismos p la­

netarios. El reductor tiene por objeto obtener el máximo 
momento de giro en lo s e je s, con motor rotativo lo  más 

pequeño posib le. Este tipo de servo-motor rotativo puede 

ap licarse a cualquier especie de mecanismo de dirección 

cuya reducción pueda efectuarse indistintamente con rue­
das dentadas helicoidales, rueda y torn illo  sin  f in , c i­

lindro o globoide o torn illo  y tuerca sin  f in , e incluso 
también puede ap licarse  en mecanismos de dirección sin  

reducción en lo s cuales a l efectuarse e l esfuerzo de d i­

rección mediante un servo-motor no requiere reducciones 
mecánicas intermedias. En caso de cesar l a  presión del
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flu ido hidráulico o neumático que actúa sobre el motor 

rotativo, todo el mecanismo de dirección puede seguir 

accionado solamente a mano; en este caso cesa l a  acción 

del servo-motor, y simultáneamente el embrague desacopla 

e l motor rotativo eliminando lo s  rozamientos o r e s is ­

tencias de desplazamiento de fluido que debería efec­

tuarse a l cesar la  acción del servo-motor mediante 

accionamiento m anual.------------------- -----—  ---------

Para f a c i l i t a r  la  comprensión de todo lo  que an­

tecede se hace referencia seguidamente a la s  láminas 
de dibujos que acompañan a esta memoria, la s  cuales, 

dado su f in  explicativo, deben considerarse como des­

provistas de todo carácter lim itativo respecto a l alcan­
ce de la  protección lega l que se so l ic ita . En lo s dibu­

jo s : —

Figura 1 , es una representación esquemática del 

conjunto de l a  dirección y d ispositivos de servo-dirqc 

ción, en l a  que se aprecian dibujados en sección, todos 

lo s  mecanismos integrantes, y estando el servo-motor aco­

plado directamente sobre el eje de l a  dirección, después 
de la  caja  de l a  reducción, y siendo accionado dicho 

servo-motor por medio h id rá u lic o s .--- ----------------- - -

Figura 2, representa parcialmente en sección una 
disposición sim ilar a l a  de l a  figura anterior, pero con 
una variante respecto a l a  forma de acoplamiento del 
servo-motor, el cual en este caso tiene lugar a través 
de un juego de engranajes troncocónicos, estando montado
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e l servo-motor sobre un e je  independiente. ---------------

Figura 3 , representa también en sección  una d is ­

posic ión  sim ila r  a l a  de l a  f ig u ra  1 , pero con l a  varian­

te  de que e l servo-motor e stá  montado antes de l a  c a ja  

de reducción, y su accionamiento se  e fectú a  en e s te  caso 

por equipo n eu m ático .--------- --  - -  -  - - - -  ------ -----

Figura 4 , representa parcialm ente en sección una 

d isp o sic ió n  s im ila r  a l a  de l a  f ig u ra  an ter io r , pero con 

una varian te  respecto a l a  forma de acoplamiento del 

servo-motor, e l cual en este  caso tien e  lu gar a través 

de un juego de engranajes tronco-cónicos, estando mon­

tado e l servo-motor sobre un e je  independiente. ---------

Figura 5, es una representación  s im ila r  a , l a s  

an terio res que ofrece l a  p articu larid ad  de que e l  e je  

de d irección  es de tip o  articu lad o , en vez de se r  r íg id o  

como en lo s  casos an terio res, estando montado e l  servo­

motor sobre e l mismo eje  del vo lan te . -  -  -  -  - -  -  ---  -

Figura 6 , representa en sección  una d isp o sic ió n  

que respecto  a l a s  an terio res presenta una varian te  en 

lo  que a fe c ta  a l  sistem a de reducción, l a  cual en este  

caso se  efectú a por to rn illo  y tu erca . -  -  -  -  ---- —

Figura 7 , representa una v i s t a  en sección  del motor 

ro ta tiv o  d el tip o  de un solo  ro to r  con p a le ta s , de e je  

excéntrico. -------------- ---------------- ---------------------- --------

Figura 8 , representa una v i s t a  en sección dál motor 

ro ta tiv o  del tip o  de un*solo ro to r  con p a le ta s , de e je  
c o n c é n tr ic o .------ ----- ----------  -  -  -  -  -  ------ -- ----- --  -  -



Figura 9* representa una v is ta  en seccióp del mo­

tor rotativo del tipo de doble rotor con engranajes. ---

En lin eas generales, el conjunto del dispositivo 

19$ de dirección y mecanismos de servo-dirección, consta de 
un volante (1) unido a l árbol o columna de dirección 

(2) compuesto de varios tramos rígidos o articulados, 
l a  válvula de control (3 ), la  oaja de reducción o cár­

te r  de dirección (4); y el servo-motor ( 5 ) . ----------- --  -

200 En la  figura 1 se observa que l a  válvula de con­

tro l (3) se h a lla  montada directamente sobre el eje del 
volante (6) y está constituida por un juego de válvulas, 

en el que l a  válvula de entrada (7 ) recibe aceite a pre­
sión, el cual es impelido hacia una de la s  válvulas de 

205 sa lid a  (8) o (9) segdn cual sea el sentido de giro dado 

a l volante (1 ). Se supone que a l  producirse este g iro , 
e l to rn illo  sin  f in  ( 10) montado sobre l a  prolongación 

del eje del volante (6), causa el desplazamiento congi- 

tudinal del cuerpo de corredera ( 11) y que este obtura 
210 disyuntivamente la s  válvulas (8) o (9) .  -  -  - —  - - -

El eje de dirección (12) acopla lo s  indicados 

d ispositivos con l a  caja  de reducción ( 4) ! esta reduc­
ción consta del correspondiente to m illo  reductor (13) 
que mueve a un rod illo  (14) montado sobre un balancín 

215 (15) que comunica el movimiento a l a  palanca de direc­
ción (35), todo en la  forma conocida en lo s  procedi­
mientos ordinarios de dirección; a s í ,  a continuación, 

l a  palanca de dirección mencionada se encarga a su vez



de maniobrar a l a  b ie la  de dirección que actúa sobre la s  
ruedas a través de la  barra de acoplamiento. --------------

Siguiendo con l a  figura 1, se observa el servo­

motor que en este caso se halla  montado sobre el mismo 
árbol de dirección en su prolongación in ferio r (16) 

inmediatamente a continuación de la  ca ja  de reducción.

El servo-motor (5) está constituido por un motor rota­
tivo de cualquiera de lo s  tipos conocidos, bien sea del 

tipo de aletas como se dibuja en e s ta  figu ra , o bien de 

émbolos o de engranajes, pudiendo en ambos casos ser 
accionado por fluido hidráulico o neumático a presión.

El servo-motor rotativo presenta, respecto a lo s  servo­

motores de cilindro de empuje, la  ventaja de un menor 

consumo o caudal de flu ido a presión, cualidad especial­

mente apreciable en lo s accionados por a ire  en lo s  cua­

le s  se necesita Henar grandes volúmenes en lo s  c ilin ­
dros cada vez que se efectúa una maniobra por pequeña 
que sea. Otra ventaja del motor rotativo es que su ac­

tuación es igual en ambos sentidos, no existiendo d i­

ferencias de sección o de volumen como ocurre en lo s de 

cilindro debido a l a  sección del émbolo de estos últimos.

En el esquema de l a  referida figura  1, se dispone 

de accionamiento hidráulico, generalmente aceite , y l a  

forma de su funcionamiento es el siguiente: el aceite 

o fluido contenido en el depósito (17) es aspirado por 

l a  bomba ( 18) y dirigido por medio del conducto (19) 
a l a  válvula de control (3) , desde donde sigue impul­

sado hacia lo s  conductos ( 20) o (21) , según sea el
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sentido de giro del volante ( 1) , en virtud de la  ac— 

cion de la  válvula de control. Por uno de lo s  citados 
conductos el aceite lleg a  hasta e l servo—motor ( 5) en 
el cual descarga su efecto dinámico sobre lo s  elementos 

o paletas ( 22) del motor rotativo , originando el giro 

de su eje (16) en el sentido correspondiente. Por el 
conducto (23) el aceite se reintegra sin presión a l 

depósito (17) donde acaba el ciclo  descrito . -----------

255 En la  figura 3 se indica un equipo de servo-

dirección análogo a l descrito, pero accionado por a ire ; 

en este caso no existe circuito cerrado, pues el a ire  
es aspirado del exterior por l a  bomba (24) a través de 

l a  embocadura (25)y y luego expulsado también a l exte- 
260 r lo r  a l a  sa lid a  del servo-motor (5 ). En esta figura

se representa otra forma de disposición re la tiv a  entre 

lo s elementos de la  dirección; en este  caso, el servo­

motor (5) queda intercalado entre l a  válvula de con­
tro l (3) y l a  ca ja  de reducción (4) y o sea en e l propio 

265 eje de dirección (12), con lo  que no es necesario ahora

complementar el árbol de dirección en su extremo in ferior

En la s  figuras 2 y 4 se muestran unos deta lles 
relacionados con la s  figuras 1 y 3 ya d escritas, en 
lo s  que se muestran otra forma de que es susceptible 

270 de ser acoplado el motor rotativo respecto a l eje de 
dirección; como puede observarse, en esto s casos el 
acoplamiento se efectda a través de un juego de engra­

najes tronco—cónicos.'Una ventaja de este  procedimien­

to puede ser el de tener montado el servo-motor sobre



un eje independiente, lo  que en determinadas circuns­

tancias puede tener sus conveniencias. - - - - -  —

En l a  figura 5 se expone un caso particu lar en 

el que el árbol de la  dirección es del tipo articulado 

y consta de un eje de transmisión (29)* que puede ser 
por ejemplo del tipo cardan, el cual une a l eje del 

volante (6) con el eje de la  dirección (12); en este 

caso están montados sobre el eje del volante, l a  vál­
vula de control y el servo-motor, y sobre el eje de 
dirección el mecanismo de reducción, e l cual está 

ahora constituido por un torn illo  sin  f in  (30) y una 

rueda dentada (31) acoplada a l a  palanca de mando (35). 

Esta disposición puede convenir en algunos casos en que 

la  estructura del vehículo requiera una posición más 

retíasada del mecanismo de la  dirección, o bien una 

posición más adelantada de la  cabina de conducción.

Esta nueva disposición no a lte ra  en ningún caso e l fun­

cionamiento de la  servo—dirección con arreglo a lo  des­
crito  hasta ahora, ya que solo afecta a l a  estructura 

mecánica del árbol de la  dirección. ------—  - - - - -

Finalmente, en l a  figura 6, se representa otra 
forma de montaje del conjunto de l a  dirección que se 
diferencia básicamente por variar el tipo del mecanismo 
de reducción; en esta  ocasión dicho mecanismo adopta el 

procedimiento del torn illo  sin  f in  (32) y tuerca (33). 
El torn illo  está  montado en prolongación del eje de d i­
rección (12) y se introduce en un cuerpo roscado — en 

función de tuerca - a l cual hace deslizar sobre unas
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guías a lo  largo de la  caja de reducción; en el extremo 

in ferior de l a  tuerca está  unido un eje de prolongación 
(34) encargado de transm itir lo s  desplazamientos de l a  

tuerca a l a  palanca de mando (35); estos desplazamientos 

en sentido ascendente o descendente, corresponden a lo s 
dos sentidos de giro aplicados a l volante, y se tradu­

cen en sendos movimientos de giro de la s  ruedas. En esta 

nueva disposición es también posible montar en forma 

correlativa, en bloque, lo s  diferentes mecanismos de l a  

servo-dirección sobre e l eje de la  dirección, en l a  mis­

ma forma ya examinada en l a  figura 3. Por lo  tanto, l a  

servo-dirección sigue comportándose de l a  misma forma, 

ya que l a  variación solo afecta en realidad a l mecanismo 

de l a  reducción, el cual, no obstante presenta en este 

caso buenas condiciones por su sen cillez  de concepción 
y estructura mecánica, y por su solidez y seguridad de 

maniobra. - ------ ' —  —  —  — ------ - - - —  - -

En la  figura  7, se representa, en sección, un 
motor rotativo (5) de paletas de un solo rotor de eje 
excéntrico. El flu ido a presión penetra a través de l a  

lumbrera de entrada (36) y choca con la s  paletas (38) 

del rotor, la s  cuales en virtud de la  fuerza centrifuga 

tienden a separarse del cuerpo (39) del rotor y se a ju s­

tan sobre l a  superficie c ilin drica de la  parte in terior 
de l a  carcasa (40)# Estas paletas suelen ser de ebonita, 

y por efecto del choque que reciben del fluido imprimen 

un movimiento de giro a l rotor, el cual, a través de su 
e je  (41), transmite dicho movimiento a l árbol de l a  d i­
rección. El flu ido , ya sin  presión, se d irige luego a



través de l a  lumbrera de sa lid a  (37), hacia el conducto 
(23) que lo  reintegra a l depósito (17). --------------------

Una variante de este tipo de motor rotativo puede 
335 apreciarse en l a  figura 8, en la  cual, el eje del motor 

está  situado sobre el mismo centro del motor. El princi­
pio de funcionamiento es idéntico a l del tipo anterior 

con algunas diferencias constructivas en virtud de la s  
cuales la s  paletas efectúan en cada rotación dos movi- 

34O mientos de expansión y dos de contracción, mientras 

que en el de l a  figura 7, solo efectuaba uno de cada 
por rotación. -  - — --- ------- -----------------—  - - -

En la  figura 9, se representa un motor rotativo 

de engranajes de doble rotor. Cada rotor está provisto 

345 de igual número de dientes o álabes y giran en sentido 
contrario. Uno de e llo s, en este caso el señalado el 
número (42) tiene su eje (41) acoplado a l árbol de l a  

dirección, y e l otro (43), g ira  sobre eje lib re . El 
fluido accede por l a  lumbrera de entrada (36) y se eva- 

350 oúa por l a  correspondiente de sa lid a  (37). También en 

este caso, lo s rotores se ajustan perfectamente a l a  

superficie in terior de l a  carcasa (40) del motor. ---  -

Como se ha comprobado, en el curso de l a  des­

cripción de la s  diferentes formas de montaje del equipo 
355 de servo-dirección con arreglo a lo  estipulado en esta 

Patente, l a  tendencia es hacia l a  reunión de lo s  d ife­

rentes mecanismos alrededor del árbol de l a  dirección 
formando en lo posible un conjunto monobloque, eliminando



o reduciendo lo s elementos de transmisión mecánica y 

360 lo s  de conducción de flu idos. Con e sta  nueva concepción 

de l a  estructura de la  servo-dirección se lle g a  a l a  
obtención de un conjunto de ventajas que se reseñan se­

guidamente: se logra una mayor rapidez de respuesta, 
o sea, de accionamiento en cada maniobra que se efectúa; 

365 menor tiempo de llenado para obtener l a  presión de flu ido  

deseada; menor volumen de accionamiento del motor rota­
tivo en comparación con la  servo-dirección por cilindro 

de empuje; menor volúmen y peso del equipo de servo- 

dirección, cualidades muy estimables tratándose de 
370 vehículos automóviles; l a  válvula de control incorpo­

rada en la  columna de la  dirección, presenta una mayor 

sensibilidad de conducción, ya que la  carrera muerta 

del volante de la  dirección es menor de esta forma que 

con la  válvula de control colocada después de l a  re- 

375 ducción de la  d ire c c ió n .-------- ------- ------------------

Las aplicaciones de los perfeccionamientos que 
se han expuesto se hacen extensibles en general a todos 
lo s  servo-mandos para autemoción e instalaciones indus­

t r ia le s ,  pero de un modo más particu lar es aplicable,
38O como ya se ha hecho notar, en la  dirección de vehículos 

automóviles, ta le s  como camiones, autocares, tractores, 

turismos, etc. y también en lo s trenes de aterriza je  de 
lo s  aviones, y en el mando de timones de buques y a p li­

caciones sim ilares. -----------

Habiéndose descrito suficientemente la s  carac­

te r ís t ic a s , ventajas y funcionamiento de lo s perfecclona-
385
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mientos según la  presente Patente de Invención, debe 

hacerse constar, en resumen, que en la  misma podrán 

introducirse cuantas variantes de deta lle  la  experien- 

390 cía y la  práctica puedan aconsejar, en cuanto a dimen­

siones, número de piezas integrantes, materiales em­
pleados en la  construcción de la s  mismas, forma de 

acoplamiento mutuo y demás circunstancias accesorias, 

siempre que con ello no se desvirtúe su esencialidad, 

395 que es l a  que se concreta en l a  primera de la s  reivin­

dicaciones que siguen, ya sea consideiada aisladamente, 

ya sea considerada junto con una o varias de la s  r e i­
vindicaciones r e s t a n te s .--- --------- --  - —  --------

N O T A

400 Se declaran de novedad y propiedad para España

y todos sus te rr ito r io s  y plazas de soberanía, la s  
siguientes:

R E I V I N D I C A C I O N E S

13.- Perfeccionamientos en la s  servo-direcciones 
405 conducidas por volante, caracterizados por el hecho de 

que l a  acción motriz de la  servo-dirección viene rea­

lizad a por un motor rotativo accionado por flu ido a 
presión controlado por la  válvula de mando. -----------

23.- Perfeccionamientos en la s  servo-direcciones 
410 conducidas por volante, según la  18 reivindicación, ca­

racterizados por el hecho de que el motor rotativo está  
montado sobre el árbol de la  dirección antes de l a  ca ja



de redu cción .--- ------- ---------------------------------------

38.- Perfeccionamientos en la s  servo-direcciones 

415 conducidas por volante, según l a  13 reivindicación, ca­
racterizados por el hecho de que el motor rotativo está  
montado sobre el árbol de l a  dirección después de l a  

caja  de red u cción .------------------------- - - - - - - -

4 - .-  Perfeccionamientos en la s  servo-direcciones 

420 conducidas por volante, según l a  13 reivindicación, ca­

racterizados por el hecho de que el motor rotativo está  

montado sobre el eje de la  palanca de mando de la  d i­
rección. - —  - — - —  —  —  ------—  --  -------- --

53.- Perfeccionamientos en la s  servo-direcciones 

425 conducidas por volante, según l a  13 reivindicación, ca­

racterizados por el hecho de que el motor rotativo está  
montado sobre un eje propio acoplado al árbol de l a  d i­

rección por medios mecánicos que le  transmiten su movi­
miento de rotación, antes o después de la  caja  de reduc- 

430 c íó n .-------- - - --------------------------------------------------

63.- Perfeccionamientos en la s  servo-direcciones 

conducidas por volante, según l a  13 reivindicación, ca­
racterizados $or el hecho de que e l motor rotativo está  
montado sobre uno de lo s  tramos que componen el árbol 

435 articulado de l a  dirección, antes o después de l a  caja 

de r e d u c c ió n .------ -------------------------------------- -

73 .-  Perfeccionamientos en la s  servo-direcciones 

conducidas por volante, según l a  13 reivindicación, ca-



440
ract erizados por el hecho de que el motor rotativo está  

montado sobre un eje propio acoplado por medios mecáni­

cos a uno de lo s tramos que oomponen el árbol articulado

8s„- "PERFECCIONAMIENTOS EN LAS SERVO-DIRECCIONES 

CONDUCIDAS POR VOLANTE". -------------------------------------

Todo ello  ta l  como se describe y reivindica en 

l a  presente Memoria que consta de diez y ocho hojas fo ­

liad as y mecanografiadas por una sola de sus caras y de 

cinco láminas de dibujos que l a  ilu stran .

de la  dirección, antes o después de l a  oaja de reduc

ar.
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