
MODELO DE UTiUDAD

Y

ESPAÑA

O'_ 7 ' ) s O L ! < ? l T A * ? E  'S )

IMPERIAL GHILICAL INDUSTRIES PLC.

D 0M !C H - !0  DEL S O U C t T A N T E

Imperial Chemical House, Millbank, Londres S.71P ßJF, Inglaterra.

(NVENTOR <ES'

(? 3) T I T U L A R  <ES)

REPRESENTANTE

D. JCSE MIGUEL GCMEZ-ACEBO y POLLO.

A * A M O O  3 Z 0 A U T ! L ! C E S E  C O M O  P R i M E R A  P A G I N A  D E  U A  M E M O R I A



1

5

10

15

20

El presente Modelo de Utilidad se refiere a un mecâ  

nismo ajustáble de control de reclinación idóneo para ser u ti­

lizado en mobiliario de la  clase que comprende un soporte, por 

ejemplo un asiento 6 cama para un ocupante del mueble, y un 

soporte reclinable como un respaldo 6 un apoyábrazcs, que es 

reclináble de una forma ajustable de modo que su ángulo de re­

clinación con relación al soporte se pueda ajustar según las 

necesidades de un ocupante.

Los soportes reclinables suelen recibir empujones
* * * * *

,.3el ocupante. Por ejemplo, s i  un vehículo de motor que contie-
. *

asientos de la  clase mencionada corre pasando sobre baches

"en l a  carretera, el ocupante del asiento puede saltar sobre

* e l  asiento y ser lanzado contra el respaldo. Un empujón apli-  
' * +
*cado a la  parte superior del respaldo ejerce un momento poten-

. .. ;
*'t*e contra el mecanismo de control de reclinación debido al bra

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

Imomento impone ciertos riesgos. En primer lugar, el mecanismo
.**.
*. .dé control de reclinación se puede romper. En segundo lugar un 
* ***

mecanismo de control de reclinación ajustable puede salirse de 

su acoplamiento de control, porque los mecanismos ajustables 

se han diseñado para que se desenganchen fácilmente y se vuel 

van a enganchar en posiciones alternativas con el fin  de que 

se pueda ajustar el ángulo de reclinación del soporte reclina^ 

ble.

25 Un mecanismo de control de reclinación de alcance comer; 

cial emplea medios de enganche obligados por un peso, que com- }
t

prenden un brazo metálico de articulación conectado pivotaimen 

te a un soporte reclinable respecto a un eje horizontal para­

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

de articulación actúa en respuesta al ajuste del ángulo de re-30
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clinación del soporte y , por lo tanto este ángulo se puede con 

trolar evitando el recorrido del brazo de articulación. Esta 

acción se efectúa gracias a una proyección dirigida hacia aba­

jo y prevista en el brazo de articulación y que está obligada 

por el peso del brazo a un acoplamiento de enganche entre un 

par de dientes que corresponden a una f i l a  de dientes fijad a  

a un soporte. La unión a tope de la  proyección ó saliente con­

tra un diente evita el movimiento del brazo de articulación.

El  ̂ajuste se consigue acoplando la  proyección ó saliente an-

.tye un par alternativo de dientes. Solamente se dispone del pe- 
* * **
.sp del brazo de articulación y de fuerzas de fricción para evi-
w *
tar que el brazo salte desacoplándose y el peso eficaz del bra­

zo se puede reducir momentáneamente s i  el soporte se deforma 

'también momentáneamente hacia abajo por la  acción de un ocupan
* w
te al rebotar, por lo que el brazo se puede desacoplar.Ademas,
* w

el brazo de articulación, s i  se fabrica de material de plásti­

c o , puede que no tenga el peso suficiente oue el coeficiente  
**.
. fricción entre las superficies de plástico sea bajo.
. *.

Hemos ideado ahora un mecanismo de control de recli­

nación ajustable perfeccionado.

Por consiguiente, esta invención proporciona, para 

ser utilizado en mobiliario que comprende (por ejemplo un 

asiento ó cama para un ocupante) y un soporte reclinable (por 

ejemplo un respaldo 6 apoyabrazo) que es reclinable de una 

forma ajustable con relación al soporte, un mecanismo ajusta- 

ble de control de reclinación que comprende:

(a) un brazo de articulación conectable de una forma 

pivotal a un soporte reclinable respecto a un eje paralelo al 

eje de reclinación del soporte, por lo que cuando se conecta 

de este modo, el brazo de articulación se moverá en respuesta
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al ajuste del ángulo de reclinación del soporte;

(b) medios de enganche para controlar el movimiento 

ie l  brazo de articulación y, por lo tanto, el ángulo de re c li­

nación del soporte conectado al brazo, comprendiendo los medios 

de enganche elmentos de enganche f i jo s  y desplazábles, estando 

los elementos fijo s en la  práctica fijados con relación a un 

soporte y los elementos desplazábles sujetos al brazo de arti­

culación y desplazábles con el mismo y donde los elemehtos f i -  

jp.s y desplazábles, en la  práctica, están obligados principal­

mente hacia un enganche reciproco y se enganchan entre si en 

posiciones alternativas, para evitar el movimiento del brazo 

y controlar de este modo el ángulo de reclinación de un sopor- 

te  conectado en una ú otra posiciones alternativas.

. El mecanismo de control se caracteriza porque sus

medios de enganche comprenden por lo menos una primera y una 
' * $
segunda partes de enganche, disponiendo la  orimera oarte de en- ¡

 ̂ t
ganche oara evitar el movimiento del brazo en una primera direc i
**. ' " i
dlón y disponiéndose la segunda parte de enganche para evitar ¡

e-1 movimiento del brazo en la dirección opuesta y donde, en la  

práctica, las partes de enganche están separadas con relación 

al eje de giro del brazo de articulación de nodo que la fuerza 

que cada parte de enganche crea al evitar el movimiento del bra 

zo ejerza un momento sobre el brazo que actúa cono empuje auxi­

l ia r  hacia un enganche reciproco de los elementos f i jo s  y des- 

nlazables,

Cono la  segunda part^ controla el movimiento 6 recor­

rido del brazo de una forma inmersa al control ejercido por la  

primera parte, se puede hacer que las fuerzas en dirección opues_ 

tas produzcan el empuje auxiliar, mediante la separación de las 

partes relativas al eje de giro del brazo de articulación de ta l
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manera que las lineas de acción de las fuerzas en direcciones 

apuestas pasen sobre lados opuestos del eje y, por lo tanto, 

se pueda u t i l iz a r  un empuje aplicado a la  parte delantera del 

soporte reclinable y un empuje aplicado a su parte posterior 

para proporcionar el empuje auxiliar.

Aúnque el empuje primario se puede conseguir por me­

dio de empuje resiliente solamente, es preferible que el brazo 

de articulación se conecte a un soporte reclinable respecto a 

un eje horizontal, de modo que el empuje primario hacia un en­

ganche recíproco se consiga gracias al peso del brazo suple- 
. ^
mentado por un muelle s i  fuera necesario. Dicho brazo de a rti­

culación se fabrica apropiadamente de material de plástico. Es 
** *
preferible fabricar por lo menos una de las partes de los ele­

mentos de enganche reciproco de material de plástico, puesto 
. *
q&e se pueden producir fácilmente en cadena con curvas comple­

jas que se adaptan al recorrido trazado por los elementos de 

¡enganche desplazables según se mueven con e l brazo de articu-  

láción, permitiendo de este modo una mejor coincidencia entre 

íe s  elementos de enganche reciproco por lo menos en algunas de 

las posiciones alternativas de enganche. Los elementos de en­

ganche f i jo  se moldean de preferencia integramente con e l  so­

porte y los elementos desplazables se moldean integralmente 

con el brazo de articulación. Los materiales de plástico prefe 

ribles son materiales termoplásticos reforzados discrecional­

mente con fibra, por ejemplo fibra, de vidrio. Los termoplásti­

cos de preferencia son las poliamidas y poliolefinas c r is ta li­

nas, especialmente homopolímeros y copolimeros de propileno. El 

material de plástico puede tener la  forma de una pieza moldeada 

sólida 6 una espuma estructural, 6 sea, una estructura que com­

prende un núcleo celular comprendido en el interior de una cor­

-4 -
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teza sólida.

La invención se ilustra con relación a los dibujos, 

en los que:

La figura 1 es una vista  en sección sobre una linea 

central de simetría a través de parte de un asiento para un 

vehículo de motor, cuyo asiento incorpora el mecanismo ajusta  

ble de control de reclinación de la  invención.

La figura 2 es una v is ta  en perspectiva, a menor es­

cala, de parte del bastidor del asiento y dientes fijo s  segdn

se ilustra en la  figura 1.
* + *

.  *

*** La figura 3 es una v ista  en perspectiva, a mayor es-

*cála, del brazo de articulación ilustrado en la  figura 1.
' + + +

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

-dispositivo de dientes de enganche reciproco.
.  *

**! La figura 5 es una vista  en sección sobre una linea

'central de simetría de un bastidor de asiento de vehículo de 

* motor con el mecanismo ajustable de control de la reclinación 

la  invención que incorpora una disposición alternativa de 

-*Yos dientes de acoplamiento reciproco.

La figura 1 ilustra un asiento para un vehículo de 

motor, cuyo asiento comprende un bastidor de asiento de plás­

tico moldeado liso 1 del que se extienden hacia arriba un par 

de soportes metálicos opuestos 2 (de los cuales solamente se 

ilustra l) para un respaldo 3 reclinadle de plástico moldeado 

l is o , montándose los soportes 2 pivotalmente sobre el bastidor 

del asiento 1 por medio de un pivote metálico horizontal 4, 

montado en cojinetes 5 previstos en paredes laterales opuestas 

6 (ae las cuales solamente se ilustra una) del bastidor del 

asiento 1. Las paredes latera les opuestas 6 están enlazadas 

por elementos transversales estructurales apropiados 6a, 6b,
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(véase la  figura 2.).

El ángulo con el que cada soporte 2 , y por lo tanto

el respaldo 3, se reclina con relación al bastidor del asiento

1 se controla por medio de un brazo de articulación moldeado

liso  7 (ilustrado también en la  figura 3 en perspectiva). El

brazo de articulación 7 se conecta pivotalmente a l soporte 2

con e l pivote metálico 8 que es paralelo al pivote 4 y está

montado en cojinetes de caequillo metálicos 9 formados en los

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

..7 .tiene un recorrido de vaivén según se ajusta el ángulo de re

..clinación del soporte 2. Controlando el recorrido del brazo 7 
* ** * ^
se puede controlar el soporte 2 y, por lo tanto, e l respaldo 3,

.en un ángulo de reclinación elegido. El recorrido del brazo 7 
' * +
*es controlable permitiendo que e l peso del brazo 7 ejerza un 

* .*'empuje en general hacia abajo proyectando los dientes 11a y
* * * + t

11b, moldeados integramente con los brazos 7, aun acoplamien­

t o  de enganche reciproco entre si de los primeros y segundos 

'-.¿¿entes de trinquete alternativos proyectados en general hacia ' 

I* arriba 12a y 12b que se moldean formando parte integra del bas­

tidor del asiento 1 y que son por lo tanto fijo s  con relación 

al mismo. Por lo tanto, los dientes 11a 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. Come los álen ¡ 

tes de trinquete 12a y 12b son fijo s  con relación al bastidor 

del asiento 1, dicho enganche reciproco evita el movimiento del j 

brazo 7 con relación al bastidor del asiento 1 y por lo tanto 

mantiene el soporte 2 en un ángulo elegido de reclinación con 

relación al bastidor del asiento 1. El ángulo de reclinación 

se ajusta con facilidad levantando a mano el brazo 7 por medio
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de la  palanca 13 para desenganchar los dientes 11a, 11b, 12a 

y 12b, desplazando el brazo 7 y dejando después que caiga y se 

vuelvan a enganchar los dientes 11a y 11b con los otros dientes 

12a 6 12b.

Además, el enganche reciproco de los dientes 11a, 11b

l 2 a y  12b no sirve simplemente para controlar el recorrido del

brazo 7 y el ángulo de reclinación del soporte 2. Sirve también

para traducir la  fuerza de un empuje sobre el respaldo 3 y, por

lo tanto, sobre el soporte 2 en momentos sobre el brazo 7 que

êmpujan al brazo 7 hacia un enganche reciproco cualquiera que 
*

*&gá el empuje anlicado a la  oarte delantera 14 6 la  parte pos- * * * * *
'te rio r  15 del respaldo 3- Esto se consigue mediante la  elec­

c ió n  de la  separación y configuración de los dientes de trin -
* w .

quete 11a, 11b, 12a y 12b como sigue: los dientes proyectados

'.Hacia abajo 11a y 11b se forman con caras de empuje planas 16a 
*****'y  16b por lo menos aproximadamente paralelas a un plano tangen­

c i a l  al pivote 8 y los dientes proyectados hacia arriba 12 y
** j

*. J?b se forman con caras planas de empuje l 7 a y  17b que coinci- 
* *
:***dén con las caras planas de empuje 16a y iób cuando los dientes 

11a, 11b, 12a y 12b están enganchados. Las caras planas 16a y 

17b se encaran hacia el pivote 8, mientras que las caras planas 

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

tanto, el recorrido hacia atrás del brazo 7 con relación al 

bastidor del asiento 1 (v .g .,  hacia la derecha según se repre­

sentan en los dibujos) se evita por unión a tope de la cara pía ¡ 

na loa contra la cara plana 17a. Si un empuje hacia atrás so- j
i

bre el respalde 3 tiende a desenganchar el brazo 7, la configu-¡
i

ración de trinquete de los dientes 12a y en particular las po­

siciones relativas de las caras inversas deslizantes opuestas < 

1 8 a, 22a, aermeda el pequero desplazamiento hacia delante del

-7-
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brazo 7 necesario para poner las caras de empuje correspondien­

tes 16b, 17b más firmemente en contacto con lo que se evita el  

desplazamiento adicional del brazo 7 y 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  unión 

a tope de las caras planas 16b y 17b y la presencia de la  super 

f i c i e  deslizantes inclinadas inversa 18b de los dientes 12b evi 

tan el movimiento hacia delante del brazo 7 mientras que asegu- 

,Hap que cualquier tendencia que pudiera tener el brazo 7 a de­

sengancharse y correr hacia atrás no imparta una fuerza impor- 
* *+ *
tante sobre los dientes 12b. La fuerza creada por la  unión a

tope de la  cara plana 16a contra la  cara plana 17a y la  fuerza

breada por la  unión a tope de la  cara plana i6bcontrá la  cara
. *
pl-ana 17b ejercen ambas un momento sobre el brazo 7 que pro­

porciona un empuje auxiliar del brazo 7 hacia un enganche re­

ciproco pese al hecho de que las fuerzas actúan en direcciones 
.

opuestas. Esto es posible por dos razones. En primer lugar,
w **
los dientes 12a están separados con relación al eje 19 del pi­

vote 8, de modo que la  linea de acción (indicada por la flecha 

A en la figura 1) de una fuerza creada sobre cualquier cara pía 

na 17a por unión a tope de la  cara plana 16a, pase sobre el 

eje 19  ̂ mientras que los dientes 12b estén separados con rela­

ción al eje 19 de modo que la  linea de acción (indicada por la  

flecha B) de una fuerza creada sobre cualquier cara plana 17b 

por la  cara plana iób, pase bajo el eje 19, por lo que no sola­

mente estas fuerzas sobre el brazo 7, que actúan hacia adelante 

por los dientes 12a, sinó también aquellas fuerzas, que actúan 

hacia atrás, por los dientes 12b ejercen un momento a izquierda 

(según se verá en la  figura 1) sobre el brazo 7. En segundo lu-
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gar, seg&n se ha descrito anteriormente, se evitan que las fuer­

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 respuestas un empuje aplicado 

a la parte delantera 6 trasera del respaldo 3 producen un mo­

mento que obliga al brazo 7 hacia un acoplamiento cualquiera 

que sea la  dirección del empuje y la  linea consiguiente de ac­

ción de la fuerza ejercida sobre un diente 12a 6 12b. Esto per­

mite que se tenga que confiar menos el empuje primario hacia 
*
un enganche reciproco al peso del brazo 7 y evita la  necesidad

. *
*dé*tener que confiar a la fuerza de fricción la resistencia al < * *.
"desenganche. En particular se puede conseguir con éxito la  fa­

bricación de un mecanismo de control de reclinación con mate- 
* + *
ríales de plástico de poco peso.

. *1 La f i l a  20 de dientes 12b se diseña con una curva sua-

*ve y la  inclinación de cada cara plana 17b se elige para que 

¡géa ortogonal respecto a la  curva, con objeto de adaptarse al 

$páyecto recorrido por el diente 11b en su avance. Esta adapta-
. í

'cij&n 6 coincidencia dá lugar a un acoplamiento más positivo en­

tre los dientes 11b y 12b. Dicha curvatura y la variación en la  

inclinación de las caras planas 17b seria costosa y d i f íc i l  de 

conseguir empleando técnicas tradicionales de conformación de 

metales.

Si se desea, el empuje primario de enganche reciproco 

proporcionado por el peso del brazo 7 se puede suplementar por 

un muelle metálico 2 i. El muelle 21 sirve también para obligar 

al respaldo 3 hacia una posición vertical.

Para ev itar que se induzcan en el brazo 7 momentos 

perjudiciales a derechas las superficies inversas inclinadas 

loa y Ido en los dientes i2a y 12b se pueden formar, si se desea

ti
i
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para permitir una pequeña holgura entre los mismos y las super­

f ic ie s  inversas inclinadas correspondientes 22a y 22b en los 

dientes 11a y 11b. En la  figura 4 , se ilu stra  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 que, cuando las carqs planas de empuje 16b 

y 17b de los dientes 11b y 12b están en contacto, la  holgura 

"x" (medida en un plano prácticamente perpendicular a las caras

.jolanas de contacto) entre caras inclinadas 18b, 22b es mayor 
*
,<qR,e la  holgura "y" entre las caras planas opuestas 16a y 17a * * ********
,.j&,es también mayor que la  holgura "z" entre caras inclinadas
t * *
opuestas 18a, 22a de la  segunda parte correspondiente de acó-

* * Tít* M
plamiento reciproco (figura 4) del mecanismo. La disposición  

* ** *
^preferible de los dientes de acoplamiento reciproco es e fe c ti-

* . *"vamente de ta l magnitud que x = y 4 z.

En la  modalidad alternativa de la  figura 5 , donde los
' * *̂elementos semejantes están indicados por los mismos números de

* *''.referencia, los dientes 11a, 11b de las partes primera y según 
* . *
I*da respectivas desplazables de enganche del brazo 7, en lugar

de estar separadas radialmente entre s i  ,con relación al pivote

8 (como en la  modalidad de la figura 1), estén sitúadas en un

plano prácticamente paralelo a un plano tangencial al pivote

8. Correspondientemente, los dientes 12a, 12b de las partes de

enganche reciproco f i j a  respectivas están separadas radialmente

de una forma equidistante del pivote 8, estando separadas de

una forma arqueada respectiva la primera y la segunda partes

sobre un círculo imaginario centrado sobre el pivote 8, por lo

que una proyección perpendicular a las caras planas de empuje

de los conjuntos respectivos de dientes pasa a cada lado del

pivote 5, por lo que las fuerzas generadas por desplazamiento
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del respaldo 3 ejercen e l  momento de empuje auxiliar a izquier  

da deseado sobre el brazo de articulación 7.

Aúnque las modalidades especificas ilustradas se han 

descrito comprendiendo cada parte de enganche un único diente 

desplazable que se acopla con cada uno de una pluralidad de 

dientes espacialmente f i jo s ,  se comprenderá que cada componen­

te de enganche desplazable puede comprender una pluralidad de 

dientes acoplables con un componente f i j o  que comprende un so— 

^lo.diente 6 proyección. De igual modo, aúnque los dientes des-

"i$íT.tos en la  presente memoria tienen forma de dientes de trin -  
*****
-npjtete teniendo cada diente una cara plana de empuje y una cara 

inclinada de deslizamiento, se pueden emplear dientes de otras 

configuraciones ( v .g . , de sección transversal rectangular).

.. . El mecanismo ajustable de control de reclinación de

la  invención no se basa solamente en el peso y características
' i * * *

de fricción de sus componentes, sinó que u tiliz a  también las

Jfuerzas incidentales generadas en uno 6 más de los componentes

''durante el uso del mecanismo para ejercer un momento de empuje 
* * .
* auxiliar que ayuda a retener los elementos de enganche en un 

acoplamiento de enganche reciproco. El mecanismo es por lo tan­

to idóneo para la fabricación en materiales de peso ligero, por 

ejemplo plásticos polímeros y es en particular idóneo para in­

corporación en asientos de automóviles. El mecanismo tiene tam­

bién utilidad en elementos de mobiliario como s i l la s ,  sofás 

(con partes extremas incunables) y camas, y es particularmente 

idóneo para su incorporación en elementos de mobiliario jar­

dín para los que las característi- * de ta ja  densidad, solidez 

y resistencia a la corrosión de 1c. plásticos estructurales po­

límeros son particularmente apropiadas.

Descrita suficientemente la naturaleza del invento,



asi como la  manera de realizarlo en la  práctica, debe hacerse 

constar que las disposiciones anteriormente indicadas son sus­

ceptibles de codificaciones de detalle en cuanto no alteren su 

principio fundamental.

* * w e *

.  *6...*
* *.- *

*
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REIVINDICACIONES

1 .-  Mecanismo ajustable de control de reclinación pa- 

a mobiliario, ta l como un asiento de vehículo, del tipo que 

omprende un soporte y otro soporte reclinable, que es reclina­

le  de una forma ajustable con relación, al primer soporte, 

aracterizado porque se dota a cada mecanismo de un brazo de 

rticulación conectable pivotablemente a un soporte reclinable 

especto a un eje paralelo al eje de reclinación del soporte, 

e modo que, cuando se conecta de este modo, el brazo de a rti-

ulación se mueva en respuesta al ajuste del ángulo de reclina- 
* %
i<Ón del soporte; y medios de enganche para controlar el movi- 

lento 6 recorrido del brazo, y por lo tanto, en ángulo de re­

finación de un soporte conectado al brazo, comprendiendo los 

ádios de enganche elementos de enganches f i j os  y desplazables, 

Stando cualquier elemento f i j o ,  en la  práctica, fijado con re- 

*áeión a un soporte y cualquiera de los elementos desplazables 

ujeto al brazo y desplazáble con e l mismo, y porque los elemen

os f i j os  y desplazables, en la práctica, están obligados orín- * *
dapalmente hacia un acoplamiento reciproco y se enganchan de 

na forma reciproca en posiciones alternativas, para evitar el 

Lovimiento del brazo y controlar por lo tanto el ángulo de re­

ilinación de un soporte conectado en una ú otra posiciones al-  

ernativas estando caracterizado el mecanismo de control porque 

¡u dispositivo de enganche comprende por lo menos una primera 

' una segunda partes de enganche, cuya primera parte de engan­

che se diseña para evitar el movimiento del brazo de articula­

rán de una primera dirección y la segunda parte de enganche

e diseña para evitar el movimiento del brazo de articulación 

n la dirección opuesta y porque, en la  práctica, las partes de 

nganche están separadas con relación a l eje de giro del brazo,
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de modo que la  fuerza que crea la parte de enganche, para evi­

tar e l movimiento del brazo, ejerza un momento sobre el brazo 

que actúa como empuje auxiliar hacia un acoplamiento reciproco 

de los elementos f i j os  y desplazables.

2. -  Mecanismo según la  reivindicación 1, caracteri­

zado porque cada parte de enganche comprende una formación de 

dientes f i j os  y una formación de dientes desplazables que coo­

peran con los mismos.

t*.. 3. -  Mecanismo según la  reivindicación 2 , caracteri­

zado porque por lo menos una de las formaciones dentadas f i j a  
* * +*
-y^desplazable de acción conjunta comprende una pluralidad de 
- *
dientes.' t*

4 .  -  Mecanismo según cualquiera de las reivindicacio­

nes 2 y 3* caracterizado porque un diente de cada formación 

comprende una cara de empuje y una cara inversa, disponiéndo­

se los dientes que comprenden la  primera y la  segunda partes 

*de enganche de modo que las proyecciones perpendiculares a. una
¡

'Cara de empuje en cada una de las partes de enganche pasen res- . 

pectivamen^e sobre lados opuestos del eje.

5.  -  Mecanismo según la  reivindicación 4 , caracteri­

zado porque los dientes se dimensionan y disponen de modo que, 

al acoplarse con las caras de empuje respectivas de acción 

conjunta en la  primera parte de enganche, exista una holgura 

entre las caras de empuje respectivas de acción conjunta y 

entre las caras inversas respectivas ¿e acción conjunta en la  ! 

segunda parte de enganche.
}

6.  -  Mecanismo según cualquiera de las reivindicacio- j

nes anteriores, caracterizado porque por lo menos una parte del¡
* i

dispositivo de enganche se produce en una curva que se adapta j

al trayecto trazado al menos por un elemento de enganche des- '

-14-
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plazáblá.

7.  -  Mecanismo según cualquiera de las reivindicacio­

nes anteriores, caracterizados porque el mecanismo se fabrica  

de material termoplástico.

8. -  Nbcrnismo ajustable de control de reclinación para 

mobiliario; ta l  y como queda sustancialmente descrito en la  

presente Memoria, e ilustrado en los dibujos adjuntos .

Esta Memoria consta de 15 hojas escritas a máquina 

por una sola cara.

Madrid, ^
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