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El presente Modelo de Utilidad se refiere a un meeca-
nismo ajustable de control de reclinacibén iddéneo para ser uti-
lizado en mobiliario de la clase que comprende un soporte, por
ejemplo un asiento 6 cama para un ocupante del meble, y un
soporte reclinable como un respaldo 6 un apoyabrazes, que es
reclinable de una forme ajustzble de modo que su 4ngulo de re-
clinaciédn con relacién al soporie se pueda ajustar segin las
necesidades de un ocupante.

Los soportes reclinables suelen recibir empujones

r.olso

.del ocupante. Por ejemplo, si un vehiculo de motor que contie-

.pe asientos de la clase mencionada corre pasando sobre baches

' 'en 1a carretera, el ocupante del asiento puede saltar sobre
'91 asiento y ser lanzado contre el respaldo. Un empujbén apli-
e .

‘cado a la parte superior del respaldo ejerce un momento poten-—

" te contra el mecenismo de control de reclinacién debido al bra

zo de palanca que forma longitud del respaldo. La potencia del

L B4 . o v » (]
.-momento impone ciertos riesgos. En primer lugar, el mecanismo

.32 control de reclinacién se puede romper. En segundo lugar un

]

:Eecanismo de control de reclinacién ajustable ruede salirse de
su acoplamiento de control, porque los mecanismos ajustables
Se han disefiado para que se desenganchen fhcilmente y se vuel
van a enganchar en posiciones alternativas con el fin de que

ge pueda ajustar el &ngulo de reclihacibn del soporte reclina-~

ble.

cial emplea medios de enganche obligados por un peso, que Com~
vrenden un brazo metélico de articulacién conectado pivotalmen
te 2 un soporte reclinable respecto z un eje horizontal para-

lelo al eje de reclinacién del soporte. Por lo tanto, el brazo

de articulacién actda en respuestzs al ajuste del Angulo de re-

i

Un mecanismo de control de reclinacibdn ce alcance coxer :
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clinacién del soporte y, por lo tanto este angulo se puede con

trolar evitando el recorrido del brazo de articulacibén. Esta
aceidn se efectia gracias a una proyeccidén dirigida hacia aba-
Jo ¥ prevista en el btrazo de articulacidn y que esté obligada
por el peso del brazo a un acoplamiento de enganche entre un
par de dientes que corresponden a una fila de dientes f1ijada
a un soporte., La unibén a tope de la proyeccién 6 saliente con-
tra un diente evita el movimiento del brazo de articulacibn.

El ajuste se consigue acoplando la proyeccibén 6 saliente 2n-

-.ixe un par alternativo de dientes. Solamente se dispone del pe-

LS80 del brazo de articulacibén y de fuerzas de friccidn para evi-

““tar que el brazo salte desacoplindose y el peso eficsz del bra-

L LR X
-

Zo se puede reducir momentineamente si el soporte se deforma

. también momenténeamente hacia abajo por la accibn de un ocupan

L .

*te al rebotar, por lo que el brazo se puede desacoplar.Ademss,

el brazo de articulacidén, si se fabrica de materizl de plisti-

co, puede que no tenga el peso suficiente que el coeficiente

.&e friccibn entre las superficies de pléstico sea bzjo.

e o %
hd L]

. Hemos ideado ahora un mecenismo de control de recli-

nacién ajustable perfeccionado.

Por consiguiente, esta invencidén proporciona, para
ser utilizado en mobiliario que ecomprende (por ejemplo un
asiento 6 cama para un ocupante) y un soporte reclinavle (por
ejemplo un resvaldo 6 zpoyzbrazo) gque es reclineble de una
forma ajustable con relacién al soporte, un mecanismo a2justa-
ble de control de reclinacidn que comprende:

(2) un brazo de articulacidén coneciable de una forma
rivotal a un soporte reclinzble rassyecto a un eje paralelo al

e2je de reclinacién del soporte, por lo gue cuenic se conecta

La

zo de articulacibn se moverid en respuesta

de este modn,

, €1 btr

e
a
mw
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al ajuste del 4ngulo de reclinacién del soporte;

(b) medios de enganche para controlar el movimiento
del brazo de articulacibn y, por lo tanto, el dngulo ds recli-
nacién del soporte conectado al brazo, comprendiendo los medios
de engenche elmentos de enganche fijos y desplazables, estando
los elementos fijos en la préctica fijados con relacibn a un
soporte y los elementos desplazables sujetos al brazo de arti-
culacibn y desplazables con el mismo y donde los elemehtos fi-
:jpﬁ y desplazables, en la prictica, estén oblizados principal-

-kgnte hacia un enganche reciproco y se enganchan entre si en

-posiciones altemativas, para evitar el movimiento del brazo

y controlar de este modo el Angulo de reclinacibédn de un sopor-

2000
p

te conectado en una ¥ otra posiciones alternatiwvas.

El mecanismo de control se caracteriz

[

L. . porgue sus

' médios de enganche comprenden por lo menos una primera y una
'segunda partes de enganche, disponiendo la primera parte de en-;
‘féandhe para evitsr el movimiento del brazo en una primera direg
-ﬂibn vy dispcniéndose la segunda parte de engesnche para evitar
I:;l movimiento del brazo en la direccibn opuesta y donde, en la
préctica, las partes de enganche estén separzdas con relacibn
al eje de giro del brazo de articulacibdn de modo que la fuerza

que cada parte de enganche creg al evitar el movimientc 3del bra

z0 ejerza un momento sobre el brazo que =ctda coxo empuje auxi-
liar hacia un enganche reciproco de los elementos fijos y des- E
plazables,

Como la segunda part- controla el mevimiento 6 recor-
rido del brazo de una forma inversa al control ejercido por la

prirmera parte, se puede hacer gue las fuerzas en direccidn opues

tas produzcan ¢l empuje auxiliar, mediante la separacidn de las .

partes relativas =21 eje de giro del brazo de articulacibn de tal
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meners que las lineas de accibn de las fuerzas en direcciones
o puestas pasen sobre lados opuestos del eje y, por lo tanto,
se pueda utilizar un empuje aplicado a la parte delantera del
soporte reclinable y un empuje aplicado a su parte posterior
para proporcionar el empuje auxiliar.

Atinque el empuje primario se puede conseguir por me-
dio de empuje resiliente solamente, es preferible que el brazo
de articulacidén se conecte a un soporte reclinable respecto a
un eje horizontal, de modo que el empuje primario hacia un en-

.Sanche reciproco se consiga gracias al peso del brazo suple-

.
o ¢ o o

| Entado por un muelle si fuera necesario. Dicho brazo de arti-

"tulacidn e fabrica apropiadamente de material de pléstico. Es

Heéemoe

"preferible fabricar por lo menos una de las partes de los ele-

mentos de engariche reciproco de material de plhstico, puesto

'-ddb se pueden producir f&cilmente en cadena con curvas comple—

jas que se adaptan al recorrido trazado por los elementos de

' ehganche desplazables segin se mueven con el brazo de articu-
:ikcién, permitiendo de este modo una mejor coincidencia entre
"ibs elementos de enganche reciproco por lo menos en algunas de
las posiciones alternativas de enganche. Los elementos de en-
ganche fijo se mcldean de preferencia integramente con el so-
porte y los elementos desplazables se moldean integralmente

con el brazo de articulacibén. Los materiales de pléstico prefg.
ribles son mzteriales termoplisticos reforzados discrecional-
mente con fibra, por ejemplo fibre de vidrio. Los termoplésti-
cos de preferencia son las poliamidas y poliolefinas cristali-
nas, especialmente homopolimeros y copolimeros de propileno. E1
material de pléstico puede tener la forma de una rieza moldeada

sd1ida 4 una espupa estructural, 6 sea, una estructurs que com-

prende un nticleo celulaxr comprendido en el interior de una cor-
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La invencién se ilustra con relacién a los dibujos,
en los que:

La figura 1 es una vista en seccibdn sobre una linea
central de simetria a través de parte de un asiento para un
vehiculo de motor, cuyé asiento incorpora el mecanismo gjusta
ble de control de reclinacibn de la invencibn.

La figura 2 es una vista en perspectiva, a menor es-

cala, de parte del bastidor del asiento y dientes fijos seglin

se ilustra en la figuras 1.

Lz figura 3 es una vista en perspectiva, a mayor es-

'Eéla, del brazo de articulacibn ilustrado en la figura 1.

Las figuras 4a y 4b son secciones esquemfticas de un

-dispositivo de dientes de enganche reciproco.

L el La figura 5 es una vista en seccién sobre una linea

{"central de simetria de un bastidor de asiento de vehiculo de

Smotcr con el mecanismo ajustable de control de la reclinaciébn
::&e la invencidn gque incorpora una disposicidén alternativa de
+Los dientes de acoplamiento reciproco.

Lz figura 1 ilustrz un asiento para un vehiculo de
motor, cuyo asiento comprende un bastidor de asiento de pléhs-
tico moldeado 1liso 1 del que se extienden hacia arriba un par
de soportes metédlicos opuestos 2 (de los cuales solsmente Se
ilustra 1) para un respaldo 3 reclinable de pléstico moldeado
liso, mont&ndose losg soportes 2 pivotalmente sobre el bastidor
del zsiento 1 por medio de un pivote metilico horizontal 4,
montado en cojinetes 5 previstos en paredes laterales oruestas
(de las cuales solamente se ilus<ira un=) del bastidor del

Las

varedes laterales oruestss 6 estén enlazadas

o tranaverszies esiructurzles aproviados %5a, 6b,
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(véase la figura 2.).

El 4ngulo con el gue cada soporte 2, y por lo tanto
el respaldo 3, se reclina con relacifén al bastidor del asiento
1 Se controla por medio de un brazo de articulacién moldeado
liso 7 (ilustrado también en la figura 3 en perspectiva). El
brazo de articulacién 7 se conecta pivotalmente al soporte 2
con el pivote metdlico 8 que es paralelo 2l pivote 4 y esté
montado en cojinetes de casquillo metélicos 9 formados en los

 extremos inferiores 10 de los soportes 2, por lo que el brazo

.7, tiene un recorrido de vaivén segin se ajusta el éngulo de rg

{.clinacibn del soporte 2. Controlando el recorrido del brazo 7

' ‘se puede controlar el soporte 2 y, por lo tanto, el respaldo 3,

He oeox
-

en un angulo de reclinacién elegido. El recorrido del brazo 7

‘es controlable permitiendo que el peso del brazo 7 ejerza un

i éépuje en general hacia abajo prcyectando los dientes 11a ¥y

11b, moldeados integramente con los brazos 7, a un acoplamien-

o de enganche reciproco entre si de los primeros y segundos

.dientes de trinquete alternativos proyectados en general hacia

‘arriba 12a y 12b que se moldean formando parte Iintegra del bas-

tidor del asiento 1 ¥y que son por lo tanto fijos con relacién
al mismo. Por lo tanto, los dientes 112 y 12a constituyen jun-
tos eficazmente una primera parte de enganche reciproco del

mecanismo y los dientes 11b y 12b constituyen juntos una se-

gunda parte de enganche reciproco del mecanismo. Como los dien
tes de tringuete 122 y 12b son fijos con relacidn a2l bastidor

del asiento 1, dicho enganche reciproco evita el movimiento del%
brazo 7 con relacidén al bastidor del asiento 1 y por lo tanto |

mantiene el scporte 2 en un é&ngulo elegido de rec¢linacién con

relacibn al bastidor del asiento 1. E1 &ngulo de reclinacién

se ajusta con facilidad levanizndo a mano el brazo 7 por medio
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:-Hébia abajo 112 ¥ 11b se forman con caras de empuje planas 16a

-T=

de la palenca 13 para desenganchar los dientes 11a, 11b, 128
¥y 12b, desplazando el brazo 7 y dejando despubs que caiga y se
vuelvan a enganchar los dientes 112 y 11b con los otros dientes
12a 6 12b,

Ademés, el enganche reciproco de los dientes 11a, 11b
122 ¥ 12b no sirve simplemente para controlar el recorrido del
brazo 7 ¥y el &ngulo de reclinacién del soporie 2. Sirve también
para traduclr la fuerza de un empuje sobre el respalde 3 y, por
'10 tanto, sobre el soporte 2 en momentosS sobre el brazo 7 que
:;;éujan al brazo 7 hacia un enganche reciproco cualguiers Que
:éﬁé el empuje aplicado & la parte delanterz 14 6 la parte pos-—
°£é%ior 15 del respaldo 3. Esto se consigue mediante la elec~
:§£6n de la separacién y configuracibn de los dientes de trin-
'éﬁete 11a, 11b, 122 y 12b como sigue: los dientes proyectados
"i'HGb por lo menos aproximadamente paralelas a un plano tangen-
'éial gl pivote 8 y los dientes proyectados hacia arriba 12 y
.12b se forman con caras planas de empuje 17a y 17b gue coinci-
“d5n con las caras planas de empuje 16a y 16b cuando los dientes
11a, 11b, 122 y 12b ectén enganchados, Las carss planas 16a y
1To se encaran hacia el pivote §, mientras que las caras planas

16b y 17a se encaran en sentido contrario al pivote 8. Por lo

tanto, el recorrido hacia atris del brazo 7 con relacibn al

bastidor del asiento 1 (v.g., hacia la derecha segin se repre-
sentan en los dibujos) se evita por unién a tope de la cara plgs
na 16a contra la cara plana 17a. S1 un empuje haciz atrés so- j
bre el respaldc 3 tiends s desenganchar el brazo 7, la configu—%
i
racidn de trinquete de los dientes 12a y en varticular 1las po-

Siciones relativas de las carszg inverseas deslizantes opuestas ~

1y}
)

1€a, 22z, ac-modz el cegueto desplazamiento hacia delante del

i
e

e
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brazo 7 necesario para poner las caras de empuje correspondien-
tes 16b, 17b mis firmemente en contacto con lo que se evita el
desplazamiento adicional del brazo 7, y la tendencia Que tiene
el brazo 7 a correr hacia delante (v.g., hacia la izquierda co-~
mo se representa en los dibujos) no imparte una fuerza sosteni-
ble importante contra los dientes 12a. De igual modo, la unién

a tope de las caras planas 16b y 17b y la presencia de la super
ficie deslizantes inclinadas inversa 18b de los dientes 12b evi

, tan el movimiento hacia delante del brazo 7 mientras que asegu-
.20 que cualquier tendencia que pudiera tener el brazo 7 a de-

| Sengancharse y correr hacia 2irés no imparta una fuerza impor-

" %tante sobre los dientes 12b. La fuerza creada por la unién a

LK X Y

'pOpe de la cara plana 16a contra la cara plana 172 y la fuerza

treada por la unibn a tope de la cara plana 16bcontra la cara

°§iéna 17b ejercen ambas un momento sobre el brazo 7 gque pro-

olves,

porciona un empuje auxiliar del brazo 7 hacia un enganche re-

[ eiproco pese al hecho de que las fuerzas actian en 3direcciones

.opuestas. Esto es posible por dos razones. En primer lugar,

"ibs dientes 12a estén separados con relacidn al eje 19 del pi-
vote 8, de modo que la linea de accién (indicada por lz flecha
A en la figura 1) de una fuerza creada sobre cualquier care rla
na 17a por unibén a tope de la cara plana 16a, pase sobre el

eje 19, mientras que los dientes 12b estén separados con rela-
c¢ibn al eje 19 de modo que la linea de accidn (indicada por 1la
flecha B) de una fuerza creada sobre cualquier cara plan=z 17b
por la cara plana 16b, pase bajo el eje 19, por lo gue noc sola-
mente estas fuerzas sobre el bdrazo 7, que actian hzcia adelante
por los dientes 12a, sind también aquellas fuerzas, gue actian

hacia atrés or los dientes 12b ejercen un momento a izguierdia
’ J :

(segin se verid en lz figura 1) sobre el brazo 7. In segundo lu-
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zas oponentes ejerzan cualquier momento continuado importante
sobre el brazo 7. Por lo tanto, las fuerzas creadas por resis-
tencia al avance del brazo 7 en respuesta 2 un empuje aplicado
a la parte delantera 6 trasera del respaldo 3 producen un mo=-
mento que obliga al brazo 7 hacia un acoplamiento cualquiere
que sea la direccidén del empuje y la linea consiguiente de ac=-
cibn de la fuerza ejercida sobre un diente 12a & 12b. Esto per-

mite gque se tenga que confiar menos el empuje primario hacia

un enganche reciproco al peso del brazo 7 y evita la necesidad
:q%ftener que confiar a la fuerza de friccibn la resistencia al

"YeSenganche. En particular se puede conseguir con éxito la fa-

L KA LXK

bricacién de un mecanismo de control de reclinacié4n con mate-

. e,

riales de pléstico de poco peso.

o dtew

've ¥ la inclinscidén de cada cara vplana 17b se elige para Que

{€a ortogonal respecto a la curva, con objeto de adaptarse 2l

-.-'

|trayecto recorrido por el diente 11b en su avance. Esta adapta-
¢i$n 6 coincidencia d4 lugar a un acoplamiento mis positivo en-
tre los dientes 11b y 12b. Dicha curvatura y la variazcidn en la
inclinacién de las caras planas 17Tb seria costosa y difiecil de
conseguir empleando técnicas tradicionsles de conformacidn de
metales.

i se desea, el empuje primerio de enganche reciproco
proporcionaio por el peso del brazo 7 se puede suplementar por
un melle mev&dlico 21. Z1 muelle 21 sirve también para obligar
21 respaldo 3 hacia una tosicibn vertical.

Fzra evitar gque se induzcan en el brazo 7 momentos

rerjudicizles a derschas las superficies inversas inclinadas

gar, segin se ha descrito anteriormente, se evitan que las fuer-

. e La fila 20 de dientes 12b se disefia con unz curva sua-

l
|
i

s 12a y 12b se pueden former, si se desea
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para permitir una pequefia holgura entre los mismos y las super-

ficies inversas inclinadas correspondientes 22a y 22b en los
dientes 112 y 11b. En la figura 4, se ilustra una modalidad
preferible donde los dientes de una primera parte de acoplamien
to reciproco de mecanismo de control (figura 4a) se dimensiona
y dispone de modo gque, cuando las cargs planas de empuje 16D

Yy 17b de los dientes 11b y 12b estén en contacto, la holgura
"x" (medida en un plano précticamente perpendicular a las caras
| planas de contacto) entre caras inclinadas 18b, 22b es mayor

«3ro la holgura "y" entre las caras planas opuestas 16a y 17a
P oo ,*

|l J..es también mayor que la holgura "z" entre caras inclinadas

'Bﬁhestas 18a, 222 de la segunda parte correspondiente de aco-

* 2w

~p1amiento reciproco (figura 4) del mecanismo. La disposicién

[* »

preferible de los dientes de acoplamiento reciproco es efecti-

'v&hente de tal magnitud que x =y + z.

L XX Y

En la modalidad alternativa de la figura 5, donde los

L]
WK ]

€]l ementos semejantes estén indicados por los mismos niéimeros de

va,

.referencia, los dientes 112, 11b de las partes primera y segun
“ﬁé respectivas desplazables de enganche del brazo 7, en lugar
de estar separadas radialmente entre si .con relacidn 2] pivote
8 (como en la modelidad de la figurz 1), estén sitdadas en un
plano précticamente paralelo a un plano tangencial 21 pivote

8. Correspondientemente, los dientes 12a, 12b de las partes de
enganche reciproco fija respectivas estén sceparadas radiglmente

de una forma eguidistante del pivote 8, estando separsdas d=

una forma arqueada respeéctiva la pricera y la sezunia partes

sobre un egircule Iizzgireric centrado sobre el pivete &, por lo
que una proyeccibdn perpendicular 2 las caras planas de empuje

de los conjuntos respectivos de lientes pasa a czda 12do del

zivote €, por lo que las fuergas generadas por desplazamiento !
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Fquete teniendo cada diente una cara plana de empuje y una cara

LIRS
»

] e
del respaldo 3 ejercen el momento de empuje auxiliar a izquier
da deseado sobre el brazo de articulacibn 7.

Aldnque las modalidades especificas ilustradas se han
descrito comprendiendo cada parte de enganche un nico diente
desplazable que se acopla con cada uno de una pluralidad de
dientes espacialmente fijos, se comprenderé gque cada componen-
te de enganche desplazable puede comprender una pluralidad de

dientes acoplables con un componente fijo que comprende un so-

.Llqo.diente 6 proyeccién. De igual modo, ainque los dientes des-

“gritos en la presente remoria tienen forma de dientes de trin-

»

» A

| inclinada de deslizamiento, se pueden emplear dientes de otras

_eonfiguraciones (v.g., de seccibn transversal rectangular).

El mecanismo ajustable de control de reclinacibn de

Ve .
v

la’ invencién no se basa solamente en el peso y caracteristicas

de friccibn de sus cumponentes, siné que utiliza tembién las

adi

luerzss incidentales generadas en uno é més de los corponentes

|~dirante el uso del mecanismo pars ejercer un momento de empuje

o .
PRI
o

auxiliar Que ayuda a retener los elementos de enganche en un
acoplamiento de enganche reciproco. El mecanismo es por lo tan-
to idéneo para la fabricacién en materiales de péso ligero, por
ejemplo plésticos polimeros y es en particular idéneo para in-
corporacidén en asientos de automdviles. E1l mecanismo tiene tam-
bién utilidad en elementos de mobiliario como sillas, sofés
(con paries extremas inclinables) y camas, ¥y es rarticularmente
idéneo para su incorporaciédn en elementos de mobilierio de jar-
din para los que las carzcteristi. de taja densidad, solidez
y resistencia a la corrosidn de 1lc. pléstices estructurzles po-

limeros son vperticularmente avropiadas.

Jescrita suficientemente la naturaleza del invento,




“asf como 18 manera de realizarlo en la préctica, debe hacerse
constar que las disposiciones anteriormente indicadas son sus- .|
ceptibles de modif icaciones de detalle en cuanto no alteren su

principio fundamental.

el
L]
[]
L
[
[ ]
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REIVINDICACIONES

1.- liecanismo ajustable de control de reclinacién pa~
ra mobiliario, tal como un asiento de vehiculo, del tipo gque
comprende un soporte y otro soporte reclinzble, que e€s reclina-
ble de una forma ajustable con relacibébn, =zl primer soporte,
caracterizado porgue se dota a cada mecanismo de un brazo de
articulacidn conectable pivotablemente a un soporte reclinable
respecto a un eje paralelo al eje de reclinacibém del soporte,
de modo que, cuendo se conecta de este modo, el brazo de arti-

SwoEw

‘culacibn se meva en respuesta al ajuste del Angulo de reclina-

ARAN

eidn del soporte; y medios de ¢nganche pera controlar el movi-
i ento 6 recorrido del brazo, y por lo tanto, en 4ngulo de re-
beTinaci6bn de un soporte conectado al brazo, comprendiendo los

nfddios de enganche elementos de engenches fijos y desplazables,

'é&yando cualquier elemento fijo, en la préctica, fijado con re-

2eidn a un soporte y cualquiera de los elecmentos desplagzables
%éujeto al brazo y desplzzable con el mismo, y porque los elemen
%ﬁ? fijos y desplzszables, en la préctica, estén obligados prin-
elpalmente bacia un acoplemiento recirroco y se enganchan de
una forma reciproca en posiciones alternstivas, cara eviter el
movimiento del btrzzo y controlar por lo tento el é&ngulo de're-
clinacibn de un soporte conectado en ura U otra posiciones al-
ternativas estando caracterizado el mecanismo de control porgue
éu dispositivo de enganche comprende por lo menosS una oprimera
y una segunda partes de enganche, cuya primera tarte de engen-
che se disefia para evitar el movimiento del brazo de articula-
cién de una primerz direccidn y la segundes varte de enzanche

Le disefia para evitar el movimiento del brazo de articulacibn

en 1la direccién opuesta y porcue, en la préctica, las partes de

pn sanche estén separadas con rezlacidn al eje de giro del brazo,
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de modo que la fuerza Que crea la parte de enganche, para evi-
tar el movimiento del brazo, ejerzé un momento sobre el brazo
que actéa como empuje auxiliar hacia un acoplamiento reciproco
de los elementos fijos y desplazables.

2.~ Mecanismo segin la reivindicacién 1, caracteri-
zado porque cada parte de enganche comprende una formacién de
dientes fijos y una formacibén de dientes desplazables que coo-

peran con los mismos,

“lens- 3.- Mecanismo segin la reivindicacién 2, caracteri-

~*3ado porque por lo menos una de las formaciones dentadas fija

kane”

-y -desplazable de accibén conjunta comprende una pluralidad de

o - ®

| dientes.
L]

- 4,- Mecanismo segln cuaslquiera de las reivindicacio-

. e oo

_kas 2 ¥ 3, caracterizado porque un diente de cada formacibn

T -
~

» [} (] = *
comprende una cara de empu je y una cara inverse, disponiéndo-

*nh
(4
3

8e los dientes que comprenden la primera y la segunda partes

P -

Jde enganche de modo que las proyecciones perpendiculares a una

r

"etara de empuje en cada una de las partes de enganche pasen res-
‘péetivamen:e sobre lados opuestos del e je.

5.= Mecanismo seghin la reivindicacidn 4, caracteri-
zado porque los dientes se dimensionan y disvonen de modo que,
al acoplarse con las caras de empuje respectivas de accibn
conjunta en la primera parte de enganche, exista una holgura
entre las caras de empuje respectivas de accidn conjunta y
entre las caras inversas respectivas de accibn conjunta en la
Segunda parte de enganche.

6.~ Mecanismo seglin cualquiera de las reivindicacio-
nes anteriores, caracterizado porque por lo Qenos una parte del

dispositivo de 2onganche se produce en una curva que s2 adapta

al trayecto trazado sl menos por un elementc de enganche des-
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plazable,
7.~ Mecanismo segin cuzlGuiera de las reivindicacio-
nes anteriores, cardcterizados porgque el mecanismo se fabrica

de material termopléstico.

8.~ M:zcrnismo sajustsble de control de reclinzcibnpara
mobiliario; tal y como queda sustancialmente descrito en la
presente Memoria, e ilustrado en los dibujos adjuntos .

Esta kemoris consta de 15 hojas escritas a méquina

Por una sola cara.
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