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MENORT A DESCRIPTIVA

La presente Patente de Invencidn se refiere, como
indica su emunciado, 2 unos perfeccionamientos en las ser

vodirecciones conducidas por volante, = — ~ = = - - - -

Se trata de unas nuevas disposiciones aplicadas
a 10s mecanismos de servo-direccidén y relativaes al monia-
Je de los elementos que componen el conjunto del equipo
de la gservo-direccidén, con el objeto de mejorar su fun-
cionamiento y facilitar la maniobrabilidad de los vehicu-

los conducidos por volante u érgano equivalente, — - - -

Son varios los procedimientos de Servo—direccién
conocidos y actualmente en uso, siendo indiscutibles sus
ventajas respecto & la simple direccidén mamal. EL con-
t{mo sumento del tonelaje de los vehfculos, especialmen-
te de los camiones y autocares, crea pridcticamente un
cierto limite mis 2llé4 del cual ya no es posible una na-
turel y efectiva conduccibén de log mismos valiéndose de
los medios de direccidén simples; y ain antes de llegar
a aquél limite, resulta igualmente impracticable la con-
duccidn cuanto se trate de efectuar recorridos de alguna
extensidn, por la progresiva fatiga que va pesando sobre
el conductor y que llegaria a agotarlo f{sicamente. Es
ocioso hacer resaltar los inconvenientes que ello implica,
no solamente en lo que atalle al esfuerzo realizado, sino

a la necesaria seguridad que requiere la circulacidn de

108 vehiculog, = = = = = = = = = = = = -~ = = = - . — -

As{, con la incorporacidn de la servo-direccidén
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de control automético se reduce infinitemente el esfuerzo

éorporal Que el conductor debe aplicar sobre el volante,
ye que la ae&ién de los mecanismos de la servo-direccidn
ge realiza directamente sobre los propios glementos de
transnieidn del movimiento; los movimientos del vélante
y de los mecanismos de servo-direccidén son sincronizados,

¥y éstos tienen lugar bajo el control de aquéllos, = ~ =

El dispositivo de servo-direccién puede acclonarse |
por aire comprimido aprovechando 18gicamente esta fuente
de energfs ya existente en ciertos vehiculos que la em-
plean parae ofros servicios, especialmente en el frenado,
pudiendo resultar wnés econdmico este procedimiento por
evitar la introduccidn de nuevos equipos para producir |
esfuerzo. No obstante se utilizan con freeﬁencia otras
fuentes de energia tales como la hidféulica, y también

la eolectromagnética, = = — = ~ = = = = = = = =~ = - - =

Las ventajas de la servo-direccidén se traducen,
por lo ya dicho, en el doble aspecto de supresién de la
fatiga y comodidad de la conduccidn, todo ello muy es-
timable particularmente cuando se trata de efectuar re-
corridos en trazedos diff{ciles o sobre pavimentos deficien:
tes, Son también de 2lto interés otras ventajas tales co-
mo el hecho de poder montar neumdticos de mayor seccidn
sin aumentar el esfuerzo menual de conduccibn; gren fa-
cilidad para efectuar maniobras en espacios reducidos;
facultad de montar una direccidén mée directa, o se2 con’
menor reduceién en el tornillo sin fin, obteniéndose un

méds répido giro de las ruedasy utilizecidn de volantes
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de menor didmetro que causen menos estorbo en la cabina;

obtencién de un mayor dominio del vehiculo en cago de
reventar una rueda, especlalmente si es una delantera,
pues la servo-direccidn ectie autométiéamente en sentido
contrario al producido por las reacciones u obstdculos

de la carreterse = = = = = = ~ - -~ . - —— - -~

Se entiende, en todo caso, que si por cualquier
circunstancia dejase de actuar la servo-direccién, es
posible seguir conduciendo al veh{culo por los medios

ordinariog, = = - — - - - - e e = - - -

Todos los procedimientos de servo-direccién ac-
tualmente empleados son susceptibles de ser modificados
introduciendo mejoras en su concepcién o disposicidén me-
cénica, y eilp viene corroborado en la evolucidén expe-
rimentade desde el inicio de su aplicacibn. La economia
de esfuerzo memual se ha hecho cada vez més notoria,
llegando @ proporciones tales en que dicho esfuerzo es
despreciable con relacién al que actia sobre la pelanca
de mando de las ruedas para hacerlas girar hacia el sen~-

tido que CONVeNgte = = = = = = - e e e e Ee e e e e e

En los perfeccionamientos previstos en la presen-—
te Patente se introducen unos nuevos éonceptos de aplica-
cibén mecénica, asi como una nuevae disposicibén de los di-
ferentes elementos que iﬁtegran la servo-direccidn, con
respecto a los sistemas empleados hasta la actualidad.
Con ello se logra una mayor homogeneided del conjunto, e

inclugso una cierta simplificacidn estruciural, sin que
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ello redunde en ninguna clase de mermas en su eficacia,

antes bien, mejorando las condiciones de montaje, conser-
vacién y funcionamiento, con eliminacibén de posibles di-

ficultades de acoplamiento o de transmisibn, = - = = - -

Los perfeccionamientos en las servo-direcciones
conducidas por volante, segin la presente Patente de In-
vencién, se caracterizan por elvhecho de que los meca-
nispos que la componen, a saber, la vélvuls de control,
el servo-motor y la caja de reduccién, forman un conjun~
to montado sobre el arbol de la direccidn, sin interven-
¢ién de otros dispositivos dispersos, eliminéndose los
elementos intermediarios que, por su propia existencia
¥ por el distanciemento entre aquellos mecanismos, pue-
den ser causa de perturbaciones de funcionamiento y re-

trasos en la rapidez de actuacibne = = = = = = = = - =

También se caracterizan por el hecho de que el
servo-motor es del tipo de motor rotativo y gira sincro-~
nizado con el mendo mamal del volante de direccidn a
través de la correspondiente vdlvula de control; el mo-
tor rotativo puede ir montado sobre la propia columna

de direccidn, entes o después del tornillo reductor.

Bs también caracteristico el hecho de que el servo-
motor puede también ir montado sobre un eje propio y
acoplarse al eje de la direccidn mediante cuslguier me=-

canismo ri{gido 0 eldstico, = ~ = = =~ = = = = = = = - =

Otra caracter{stica es que el servo-motor es de

actuacidén por fluf{do hidréulico © neuméticd, Y puede ser
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del tipo de aletas, de émbolo, o de engranajese = —= — ~

También constituye caracteristica el hecho de que
en los casos en que la columna de direccidn gea erti-
culada, el servo-motor puede estar montado en el mismo
eje del volante de la direccién junto & la vélvula de
MANAG, = = = = = = = = - = - - .- -

Cuendo se monta el motor rotativo sobre el eje
de la palanca de direccibén o del de la palanca de di-
reccién, puedeée situarse indistintemente en uno de sus

lados 0 en ambos lados 8 la Vvez, = ~ = = ~ = = = = ~ ~

El motor rotativo puede formar parte de los ejes
del volante de la direccidn, o bien estar unido a estos
ejes mediante embragues cuyo acoﬁlamiento puede efec-
tuarse en dependencia del circufto de flufdo a presién,
Es también posible realizar el acOplamiehto a través
ae reductores con engrenajes cénicos, cili{ndricos, he-
licoidales, tornillo y rueda sin fin, 0 mecanismos pla=-
neterios, El reductor tiene por objeto obtener el méximo
momento de giro en los ejes, con motor rotativo lo més
pequefio posible. Bste tipo de servo-motor rotativo puede
aplicarse a cualquier especie de mecanismo de direccidn
cuya reduccidén pueda efectuerse indistintamente con rue-
das dentadas helicoideles, ruedsa y tornillo sin fin, ci=-
lindro o globoide o tornillo y tuerca sin fin, e incluso
taubién puede aplicarse en mecenisuos de direccidn sgin
reduccidn en los cuales gl efectuarse el esfuerzo de di-
reccidn medisnte un servo-motor no requiere reducciones

mecénicas intermedias. En caso de cesar la presién del
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flufdo hidréulico o neumético gque actlia sobre el motor
rotativo, todo el mecanismo de direccidn puede seguir
accionado solamente e mano; en este caso cesa la accidn
&el servo-motor, y simulténeamente el embrague desacopla
el motor rotativo eliminando lbs rozamientos o resis-—
tencias de desplazamiento de flufdo que deberfa efec—
tuarse al cesar la accidn del servo-motor mediante

accionaniento manuale = = = = = = = =@ = - .- o - -

Parg facilitar la comprensidn de todo lo que an-
tecede Se hace referencia gseguidamente a las léuinas
de ditujos que acompaiilan & esta memoria, las cuales,
dado su fin explicativo, deben considerarse como des=
provistas de todo cardcter limitativo respecto al alcan-
ce de la proteccibn legal que se solicita. En los dibu-

Nl I R e i el T T T -

Pigura 1, es una representacidén esquemética del
conjunto de la direccibn y dispositivos de servo-direg
cién, en la que se aprecian dibujados en seccién, todos
los mecanismos integrantes, y estendo el servo-motor acow-
plado directamente sobre el eje de la direccilén, después
de la caja de la reduccibn, y siendo accionado dicho

servo-motor por medio hidréulicos, = = = =~ = = = = = « ~

Pigura 2, representa parcizalmente en seccidn una
disposicibn similar a la de la figura anterior, pero con
una varianﬁe respecto a la forma de acoplamiento del
servo-motor, el cual en este caso tiene lugar a través

de un Juego de engranejes troncocdénicos, estendo montado
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Figura 3, representa tambien en seccidn una dis-
posicidn similar & la de la figure 1, pero com la varian-~
te de que el servo-motor estéd montado antes de la caja
de reduccibn, y su accionamiento se efectia en este caso

POr equipo neumdtico. = = = = = = = = - = =~ - & - o ~ -

Figura 4, representa parcialmente en seccidn una
disposicién similar a la de la figure anterior, pero con

una variante respecto a la forma de acoplamiento del

gervo-motor, el cual en este caso tiene lugar a través

de un juego de engranajes tronco-cénicos, estando mon-

tado el servo=motor sobre un eje independiente. - - = -

Figura 5, es una representacidén similar a las
anteriores que ofrece la particularidad de que el eje
de direccibn es de tipo articulado, en vez de ser rigido
como en los casos anteriores, estando montado el servo-

motor sobre el mismo eje del volante, = = = = = = = - -~

Pigura 6, representa en seccibén une disposicién
que respecto a las anteriores presenta una variante en
lo que afecta al sistema de reduccién, la cual en este

caso se efectda por tornillo y tuercae = — = = ~ = = =

Figura 7, representa una vista en seccién del motor
rotativo del tipo de un solo rotor con paletes, de eje

EXCANtELICO, = = = = = = = - m . .. .- = = - |

Figura 8, representa una vista en seccién del motor

rotativo del tipo de un‘solo rotor con paletas, de eje

CONCENELIC0e = = = = = = = = m o e - - . - . - - -
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Figura 9, representa una vista en seccidy del mo-

tor rotativo del tipo de doble rotor con engranajes, = -

En lineas generales, el conjunto del dispositivo
de direccidn y mecanismos de servo-direccidn, consta de
un volante (1) unido &l érbol o columna de direccidn

(2) compuesto de varios tramos rigidos o articulados,

~ le vélvula de control (3), la caja de reduccidén o cér-

ter de direccidn (4), y el servo~motor (5) = =~ = ~ = - -

En la figura 1 se observa que la vélvulas de con~-
trol (3) se halls montada directamente sobre el eje del
volante (6) y estd constitufde por un juego de vAlvulas,

en el que la vélwule de entrada (7) recibe aceite a pre-

'816n, el cual es impelido hacia una de las vilvulas de

salida (8) o (9) segin cusl sea el sentido de giro dado
el volante (1), Se supone que 8l producirse este glro,
el tornillo sin fin (10) montado sobre le prolongachén
del eje del volante (6), causa el desplazamiento congli=-

tudinal del cuerpo de corredere (11) y que este obtura
disyuntivamente las vélvulas (8) o0 (9)e =~ =~ =~ ~ = = - =~

El eje de direccién (12) acopla los indicados
dispositivos con la caja de reduccién (4); esta reduc-
cién consta del correspondiente tornillo reductor (13)
que mieve & un rodillo (14) montado sobre un belencin
(15) que comunice el movimiento & la palance de direc—
cién (35), todo en la forma conocide en los procedi-
mientos ordinarios de direccidn; asf{, a contimacién,

la palanca de direccién mencionade se encarge & su vez
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de manjobrar a la biels de direccidn que actia sobre las

ruedas & través de la barra de acoﬁlamiento. .- -

Siguiendo con lg figure 1, se observa el servo-
motor que en este caso sé halle montado sobre el mismo
érbol de direccién en su prolongacién inferior (16)
inmediatamente a contimacidén de la caja de reduccién,
El servo-motor (5) estéd comstitufdo por un motor rota-
tivo de cualquiere de los tipos conocidos, bién seé del
tipo de aletas como se dibuja en esta figuras, o bien'de
émbolos 0 de engrenajes, pudiendo en ambos cesos ser
accionado por flufdo hidrdulico o neunético a presidn,
El servo-motor rotativo presente, respecto & los servo-
motores de cilindro de empuje, la ventaja de uh menor

consumo o caudal de flufdo e presién, cualidad especial=-

- mente apreciable en los accionados por aire en los cua-

les se necesita llenar grandes voldmeneé en los cilin-
dros cada vez que sSe efecfﬁa una nexpbre por pequeila
que sed. Otra ventaje del motor rotativo es que su ac~
tuscidn es igual en embos sentidos, no existiendo di=-
ferenclias de seccidén o de volimen como ocurre en 1los de

cilindro debido a la seccidn del dmbolo de estos Gltimos,

En el esquema de la referida figura 1, se dispone
de accionamiento hidrdulico, generalmente aceite, y le
forma de su funcionamiento eg el siguiente: el aceite
o flufdo contenido en el depdsito (17) es aspirado por
la bomba (18) y dirigido por medio del conducto (19)

a la vélvula de control (3), desde donde sigue impule-

sado hacia los conductos (20) o (21), segin sea el
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sentido de giro del volante (1), en virtud de la ac-

cidn de la valvule. de control, Por uno de 1os citedos
conductos el aceite llega hasté el servo-motor (5) en
250 el cual descarga su efecto dinémico sobre los 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 reintegrs sin presién al
depbsito (17) donde acabs el ciclo descritoe = — = — —

255 En le figure 3 se indica un equipo de servo-
direccidn andlogo el descrito,. pero accionado por eire;
en este caso no existe circuito cerrado, pues el aire
es espirado del exterior por la bomba (24) a través de
la embocadura (25), y luego expulsado también sl exte-

260 rior a la salida del servo-motor (5), En esta figura
ge represents otra forma de disposicién relativa entre
los elementos de la direccién; en este caso, el servo-
motor (5) queda intercalado entre la vélvula de con-
trol (3) y la caja de reduccidn (4), o sea en el propio

265 eje de direccién (12), con lo que no es neceserio ahora

complementar el érbol de direccién en su extremo inferiors

En las figures 2 y 4 se miestran uncs detalles
relaciocnados con lag figuras 1 y 3 ya descritas, en
los que se muestran otra forma de que es susceptible

270 de ser acoplado el motor rotativo respecto al eje de
direccidn; como puede Observarse, en estos casgos el
acoplamiento se efectia a través de un juego de engra-—
najes tronco-cénicos. Une ventaja de este procedimien—

t0 puede ser el de tensr montado el servo-motor sobre
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un eje independiente, 1o que en determinadas circuns-

tancias puede tener sus conveniencifse = = ~ =~ =~ ~ ~

En la figura 5 se expone un caso particular en
el que el &rbol de la direccidn es del tipo erticulado -
¥y consta de un eje de transmigidn (29),.que puede sger
por ejemplo del tipo carden, el cual une 8l sje del
volante (€) con el oje de la direccidn (12)3 en este
caso estén montados sobre el sje del volante, la véal-
vule de control y el servo-motor, y eobre el eje de
direccién el mecanismo de reduccién, el cusl esté
ghora constituido por un tornillo sin fin (30) y una
rueda dentada (31) acoplada a la palanca de mando (35)
Esta disposicidn puede convenir en algunos casos en que
la estructura del vehiculovrequiera une, posicidn méa
retresaeda del mecanismo de la direccién, o bién una
posicidén més edelantada de la cabina de conduccién.
Esta nueva disposicién no sltere en ningin caso el fun—
cionamiento de la servo-direccién con arreglo a 1o des—
crito hasta shore, ya que solo afecta a la estructurae

mecdnica del Arbol de 12 Aireccibfiy = =~ = = = = - = = =

Finalwente, en la figura 6, se representa otre
forma de montaje del conjunto de la direccidn que ®e
diferencia basicamente por varisr el tipo del mecanismo
de redﬁccién; en esta ocasibn dicho mecanismo adopta el
procedimiento del tornillo ein fin (32) y tuerca (33).
El tornillo esté montado en prolongacidn del eje de di-
reccién (12) y se inmbroduce en un cuerpo roscedo = en

funcidén de tuerca ~ al cusl hace deslizar sobre unas
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guiss & 1o largo de la caja de reduccidn; en el extremo

£

inferior de la tuerca estéd unido un eje de prolongacién
(34) encargado de transmitir los desplazamientos de la
tuerca a la pelanca de mando (35); estos desplazemientos
en sentido ascendente o descendente, corresponden a los
dos sentidos de giro aplicados .al volante, ¥y se tradu~
cen en sendos povimientos de giro de las ruedas. En esta
meva disposicidn es también posivle monter en forma
correlativa, en bloque, los diferentes mecanismos de la
servo-~direccién sobre el eje de la direccién, en la mis-
me. foruws ya exeminada en la figura 3, Por lo tanto, 1é
servo-direccién sigue comporténdose de la misme forma,
ya que la variscibén solo afecta en realidad al mecanismo
de la reduccidn, el cuel, no obstante presenta en este
caso buenas condiciones por su sencillez de concepcién
¥y estructura mecénica, y por su solidez y seguridad de

neniobra, = = = = = = = - = - - = - - - - - -

En la figura 7, se representa, en seccién, un
motor rotativo (5) de paletas de un solo rotor de eje
excéntrico. El fluido a presién penetre a través de la
lumbrera de entrada (36) y choca con las paletes (38)
del rotor, las cueles en virtud de la fuerza centrifuga
tienden a separarse del cuerpo (39) del rotor y se ajus—
tan sobre la superficie cilindrica de la parte interior
de la carcasa (40). Estas paletas suelen ser de ebonita,
¥ por efecto del choque que reciben del fluido imprimen
un movimiento de giro el rotor, el cual, a través de su
eje (41), transmite dicho movimiento gl &rbol de la di=-
reccidn, El fluido, ya sin presidn, se dirige luego a



travée de la lumbrera de selida (37), hacia el conducto
(23) que lo reintegre al depésito (17)e = = = =~ = = ~ =

Una variente de este tipo de motor rotativo puede

335 epreciarse en le figura 8, en la cual, el'eje del motor

esté situado sobre el mismo centro del motor. EL princi-

pio de funcionamiento es idéntico el del tipo amterior

con algunas diferencias constructives en virtud de las

cuales las peletas efectian en cade rotacién dos movi-
340 mientos de expansién y dos de contraccidn, mientras

que en el de la figura 7, solo efectuaba uno de caeda

Por rotaciln. = = = = = = =~ = ¢ - . .. d - e a .-

En la figura 9, se repreéehta un motor rotativo
de engranajes de doble rotor. Cade rotor estd provisto
345 de iguel mimero de dientes o ¥lebes y giran en sentido
contrario, Uno de ellos, en este caso el sefialado el
mimero (42) tiene su eje (41) acoplado al 4rbol de la
direceidn, y el otro (43), gire sobre eje libre, EL
fluido accede por la lumbrers de entrada (36) y se eva-
350 cha por la correspondiente de salida (37). Témbien en
este cas0, log rotores se ajustan perfectamente & la

superficie interior de la carcase (40) del motors =~ = =

Como me ha comprobado, en el curso de la degw
eripcidn de las diferentes formas de montaje del'equipo
355 de servo-direccibén con arreglo a lo estipulado en esta
' Paterte, la tendencia es hacia la reunidn de los dife-
rentes mecenismos elrededor del érbol.de la direccidn

formando en lo posible un conjunto monobloque, eliminando
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0 reduciendo 1los elementos de Ltransmisibn mecénica y

360  los de conduccién de fluidos. Con egte nueva concepcién
de la estructura de la servo-direccidn se llega a la
obtencidn de un conjunto de ventajasg que Se resefien se-
guidamente: se logra una mayor rap{dez de respuesta,

0 mea, de accionamiento en cads meniobra que se efectia;

365 menor tiempo de llenado para obtener la presién de fluido
deseada; menor volimen de accionamiento del motor rota-
+1vo en cOmparaoién con la servo-direceibn por cilindro
de empuje; menor volimen y peso del equipo de servo-
direccidn, cualidades muy estimebles traténdose de

370 | vehiculog autombviles; la védlvula de control incorpo-
rada en la columne de la direccidn, presenta una mayor
sensibilidad de conduccidn, ya que la carrera mueria
del volante de la direccidn es menor de esta forma que
con la vilvula de control colocada después de la re-

375 duccidn de la direccidne = = = = = = = =~ = ~ = =« -

Lag aplicaciones de los perfeccionamientos que
ge han expucsto se hacen extensibles en general a todos
los servo-mandos pars sutomocidn e instalaciones indug-—
trialeas, pero de un modo mas particuler es aplicable,

380 como ya se ha hecho notar, en la direceidn de vehfculos
automdviles, talss como camiones, autocares, tractores,
turisnog, etc. y también en los trenés de aterrizaje de
log aviones, y en el mando de timones de buques y apli-

cacliones gimilares, — — — ~ ~ " T e e e = -

385 Habiéndose descrito suficlentemente las carace

teriaticas, ventajas y funcionamiento de los perfecciona=-
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mientos segfhn la presente Patents de Invenciéﬁ, debe
hacerse conster, en resumen, gue en la misma podrén
introducirse cuantas varientes de deialle la experien-
cia y la préctica pueden aconsejar, en cuanto a dimen-
sioneg, nimero de plezas integreantes, materiales eun=-
pleados en la construccidn de las mismas, forme de
écOplamiento mituo y demés circunstancias accesorias,
siempre que con ello no se desvirtie su esencialidad,
que es la que se concretd en la primers de les reivin-
dicaciones qﬁe giguen, ya sgea consideradsa aisladamente,
ya sea considerada junto con una o variag de las rei-

vindicaciones restantefe = = = = = = = s o oW - o -~
N 0 T A

Se declaran de novedad y propiedad paera Espafia
y todos sus territorios y plazas de soberanfa, las

giguientes:

REIVINDICACIONES

18, - Perfeccionamientos en las éervo—direcciQnes
conducidas por volante, caracterizados por el hecho de
gque la accién motriz de la servo~direccidn viene rea-
lizeda por un motor rotativo acecionado por flufdo a

presidn controlado por la vAlvula de mando. = = — = =

28,~ Perfeccionamjentos en las servo-direcciones ;
conducidas por volente, seglin la 18 reivindicacién, ca=-"
racterizados por el hecho de que el motor rotativo esté

montado sobre el 4rbol de la direccidn antes de la caje
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de reduccifne = = = ~ = = = = = = - = = = = ~ - = < o~

38.~ Perfeccionamientos en las servo-direcc ones
conducidas por volante, segin la 18 reivindicaeiébn, ca-
racterizados por el hecho de que el motor rotativo estd

montado sobre el Arbol de la direccidén después de la

caja de reduccidng = = - ~ = = = = ~ = - e - ..

48,~ Perfeccionamientos en las servo-~direcci ones
conducidas por volante, segin la 12 reivindicacidn, ce~
racterizadosipor el hecho de que el motor rotativo esté
montado sobre el eje de la palanca de mando de la di-

2eCCidN, = = = = == = . e m = e - - - - - L Lo

5&, - ?erfeccionamientos en las servo-direcciones
conducidas por volente, segin la 18 reivindicacién, ca-
racterizados por el hecho de que el motor rotativo esté
montado sobre un eje propio acoplado el Arbol de la di-
reccidn por medios mechnicos que le transmiten su movi-

miento de rotacidn, antes o despuds de la caja de reduc-

68,~ Perfeccionamientos en las servo-direcciones
conducidas por volante, segin la 12 reivindicacién, ca-
racterizados por el hecho de que el motor rotativo esté
montado sobre uno de los tramos que componen el érpol
articulado de la direccién, antes o después de la caja

de reduccidn, = = = = = = = = = = = = = - -~

78,~ Perfecciomamientos en las servo-direcci ones

conducidas por volante, segin la 18 reivindicacidn, ca-
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racterizados por el hecho de que el motor rotativo esté

440 montado sobre un eje propio acoplado por medios mecéni-
cos a uno de los tramos que componen el érbol articulado
de la direccibn, antes o deSpﬁés de la caja de reduc—

0'1611. - e we e wE me sw e ew e e - e e e ey vm e mm ke e Aw  m e ~

88,~ NPERFECCI ONAVIENTOS EN LAS STRVO~DIRECCIONES
445  CONDUCIDAS POR VOLANTEM. = = = = =~ = = = = = = = = = =

Todo ello tal como se describe ¥y reivindica en
la presente Memoria que conste de diez y ocho hojas fow
liadas y mecanografiadas por une sola de sus ceres y de
cinco 1léminas de dibujos que la ilustran,

ok - TTeyr =9 s A Y
HMadrid, 9 de Toviecmbre ds 1,959
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