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M ODELDO D E UTIULIDAD

por VEINTE afios
solicitado en Espafia a favor de N.V, KLIPPAN S.A., de nacio-
nalidad belga, domiciliada en Researchpark, Grauwmeer 1,
B-3030 Heverlee, Bélgica, por "Dispositivo sensor que actGa
por inercia'", con prioridad de la solicitud alemana
P 30 33 093.9 de fecha 3 Septiembre 1980.

MEMORIA DESCRIPTIVA

« *e
endiente

. . . 4 . : ... L]
de la inercia (es decir, que actia por inercia) con‘un cuer-

La invencidn se refiere a un sensor de

.‘O.'

po de inercia alojado de manera libremente mévil € imperdi-

'Y L4
nle sobre un anillo fijado A la caja en un cuerpcde*?® apovo.

vy con un brazo de puesta en accidén alojado de manera bascu~

lable, el cual nuede moverse nor el cuervo de ineréla, pnara

. .
liberar v/o bloquear érganos de sesuridad, por ejemplo un
R fes

trinqueté en un arrollador de cinturones, hinchamiesito de
un cojin de aire, poner en posicidén un anovo Darggié cabe-
za, particularmente para vehiculeos autombviles.

Son conocidas muchas clases de sensores dependien-
tes de la inercia, particularmente en disnositivos de encla-
vamiento para vehiculos, remitiéndose aqui, entre otras,

a la US-PS 3 901 461 o a la DE-0S 2 731 072. Como sensor
dependiente de la inercia cabe imaginar un péndulo colgante
0 un cuerpo de inercia vertical alojado por su parte infe-

rior. En los llamados arrolladores automAticos, es decir,
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en los arrolladores para cinturones de seguridad en los que
es posibhle una extraccidén lenta del cinturdédn fuera del dis-
positivo de arrollamiento, pero en los que se produce un
enclavamiento cuando se quiere extraer el cinturbén con rapi-
dez o cuando se acelera el vehiculo, se han utilizado como
senscr dependiente de la inercia tanto los péndulos colgan-—
tes como las holas rodantes o también cuerpnos de inercia
basculantes. Estos sensores conocidos dependientes de 1la
inercia adolecen del inconveniente de que trabajan frecuen-

temente de una manera no fiable v son ademés coskQses, no
solarfént&-En lo que se refiere a la fabricacién,s;stno tam-

bién en cuanto el ensamblaje v al montaje. ’

Frecuentemente se ha observado un funcignramiento

e s
oa e

cetuoso en los péndulos coleantes utilizados como cuer-

pos de inercia. Los criterios de estabilidad para un péndu-

U
LI AN )

lo de esta clase son tales que el péndulo empieza a, bascu-

de

-4,

lar a partir de un determinado angulo inicial. Comg es sabi-

do, este aAngulo inicial es la posicidn en la cual el centro

de gravedad del péndulc se encuentra debajo de sh.bﬁnto de
anovo. Cuando partiendo de este ansulo inicial el aneulo
aumenta en una nequefia extensién por la basculacidn del ani-
llo de anovo, el péndulo reacciona con una basculacidn co-
rrespondiente solamente a esta extensidén del aumento del
angulo. En otras pnalabras, el péndulo colgante reacciona
desventajosamente de una manera muv lenta en 1 momento del

accidente cuando las aceleraciones son nequefas.

Se comprende que la caracteristica indicada sea



10

20

25

indeseada. Ademas, el péndulo colgante adolece tambhién del
inconveniente de gque cuando se monta representa un sensor

frecuentemente muy nervioso. Esto significa que el sensor

hiculo en marcha vy empieza seguidamente a oscilar. Los arro-
lladores de cinturones equipados con un sensor dependiente
de la inercia de este tino son generalmente incodomodos de
usar, especialmente porque se encuentran con demasiada fre-

cuencia en la posicién de enclavamiento.

El péndulo colgante también presenta inponenien-

.’ # .... _
tes en cuanto a su costosa fabhricacidon v su montaie, Por

. - N . ° L . o
ejemplo, el peso del péndulo tiene que apllcarse'q presion
oe 9

después del atornillamiento del arbol de giro en €l aloja-

..'.'

« * ®

mientc de suspersidn sobre el arncl en cuestidn., *°°°
*

."

Ya se ha mencionado mas arriba que son cdnocidas

” - N . .l...l
las bholas metilicas como cuernos de inercia. ¥n el estado
° .'.

” . . 4 o = :
de la técnica va se han desarrollado también constsufcciones

para el soportamiento de estas bolas de inercia ggg}accién
binaria, en donde la bola de inercia suspendida ;ua;oyada
cuelga o estd apovada en su posicidén de reposo o se encuen-
tra totalmente movida a la posicidn volcada. 3e ha intenta-
do aquili sopnortar la hola de inercia conocida en un agujero
0 en un asiento coéOnico, ensanchandose el ccno hacia arriba.
3in embargo, por otra parte es conocido que estos sensores
no pueden configurarse de una manera potestativamente exac-
ta. Particularmente,

el asjiento cbdnico nuede ensuciarse con

el rolvo v el aqua fle condengacidn., Tamhién representa un

4
i

absorbe facilmente las vibraciones o los movimientos del ve- *
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inconveniente el considerable ruido de los arrolladores de
cinturones conocidos, cuando las bolas metalicas golpean las
partes metalicas que las rodean.

Un inconveniente importante de las bolas de iier-
cia conocidas estriha, empero, en el hecho de que el primer
movimiento de una bola movida por una aceleracidn, por ejem-
nlo én el momento del accidente, no es el movimiento de ro-
dar sino un deslizamiento. Por este motivo son va muyv signi-
ficativas las pequefias modificaciones del coeficiente de

friccién de los materiales de la bola y de la susgpansidn.

¢ %
Como es sabido, una bola o un cilindro siempre imigian su

movimiento por un plano inclinado mediante un deslizamien-

e e
L ]
to. E1 momento de inercia en el giro impide entonces al
MO
. . . . . . . . . -
princimic gue el cuerno de inercia inicie va desdé.&n prin-

LI 2

cinio el giro. Esto es particularmente importante tuando

la hola también esti obhstucalizada o imnedida en cierto gra-

do nara poder girar debido a que encima de la hol&reSe en-

* e A XN
cuentra apovado un trinquete, 2xistiendo una fride1én entre

la hola v este Gltimo. Debido a ello se producen! grandes
tolerancias de reacciébn.

La obtencidén de una accidn binaria del sensor,
es decir, gue el cuerpo de inercia se encuentra en un esta-
do o en el otro, no se ha logrado hasta ahora de una manera
muv satisfactoria. También en 1os sensores apovados en su
pie, que en general muestran mejores caracteristicas que
los péndulos colegantes que se han descrito mas arriba, par-

ticularmente la hola de inercia alojada sobre un anillo de
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apovo, no se presenta el deseado efecto binario, especial-
mente cuando el anillo de apoyo, el el que descansa la bola
en muchas construcciones conocidas, tiene una superficie

de cono t- “cado cuya seccidn transversal es una linea rec-
ta. Ello es debido a que en el.momento del accidente o cuan-
do se oroduce un golpe la bola solamente puede empezar a
rodar cuando el retardo £ es mavor que la tangente del an-
gulo entre la mencionada linea recta v la horizontal. Esta
condicidn solamente esta dada bajo retardo, de manera que
muchas disposiciones conocidas de enclavamiento pgabajan

) ®e

sin efecto binario. En funcidn del aneulo que sejsacaba de

mencionar, la bola reacciona pronorcionalmente con exacta-
LN

‘mente la misma magnitud. El efecto binario se cogsiﬂue cuan-

¢ 0
LN Y

Adn el ecentro de oravedad del cuerno de inercia pduegle estar

situado delante o detrias de la linea de basculaciéh.

LJ
(X N N N ]
Sin embargo, va hav sensores verticales con cuer-
. .

» L] .
pos de inercia colgados de manera basculable para conseguir

el efecto binario. No obstante, estos cuerpos de *fnercia

conocidos son costosos en sd fahricacidén v tieneh.nﬁe traba-
jarse en tornos de precisidn con una gran exactitud. Ade-~
mas, las piezas mecanizadas con un coste de maquina relati-
vamente elevadc tienen que verificarse en cuanto a rebabhas

v desbarbarse en caso necesario. La experiencia muestra que
cuando se prescinde de estos costosos ‘trabajos, de tal ma-
nera aue el sensor nueda tener una rebaba, puede producirse
una verturbacién en funcidn de la direccidédn lo que causa

pérdidas en la precisidén. NDebido al nosihle desplazamiento
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del centro de gravedad es dificil desbarbar o biselar el
cuerpo de inercia. !Ina pequefia variaci6n del centro de gra-
vedad o de los alojamientos en virtud de los trabajos de
desbarbado puede producir grandes modificaciones de la sen-
sihilidad v por ello a una pérdida de la precisidn. Se ha
obhservado, por ejemplo, que un sensor fabricado en un torno
de precisidn resulta frecuentemente considerablemente dafa-
do y sin poder funcionar por el mero hecho de haber caido

al suelo.

. .z . . % %o
La invencion se plantea por consiguiente el pro-
[ ] [

blema de perfeccionar el sensor dependiente de la dmercia
[N ) [ ]

que se ha descrito al principio para que permita «na buena
L]

reaccién dentro del margen de sensibilidad deseadd.‘mante-

nienao el efecto vinario en su movimiento v pueda, fabricar-
L d

se a pesar de ello a un precio favorahle v de manera facil,

v aue sea relativamente insensible a la corrosidn vea las
N ) . o

variaciones de su supnerficie. oo
.« ° °
'..0

Fste problema se resuelve segin la invepcjén Dor-
L

que el cuerpo de inercia esta soportado de manera %éscula—
ble sobre una linea en el anillo de anovc v presenta una
abertura para alojar una espniga de sujecidn que sobresale
fuera del cuerpo de inercia v penetra en el agujeroc del ani-
l1lo de apovo. Esta espiga de sujecidn mantiene el cuerpo

de inercia encima del anillo de apoyo en su sitio v permite
a pesar de ello una hasculacidén por encima de la linea men-
cionada o de un nunto cuando se tiene en cuenta la direc-

cidén de la aceleracidn que produce la reaccidn. Debido a
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ello, el nuevo sensor bascula v no tiene que girar nrimero.
Tn esta construccidén también es ventajoso que el cuerpo de
inercia empieza a deslizarse después del comienzo de 1la bas-
culacién un poco por encima de la superficie del anillo.

Esta friccidn de deslizamiento amortigua las vibraciones
después de presentarse las mismas, pero no antes, como éen
el caso de las bolas de inercia que se han descrito mas

arriba. Con las medidas segln la invencidén se obtiene por
lo tanto un efecto binario en el sentido de que el cuerno

de inercia se encuentra en una posicidn, por ejefmlo en la
. *e
posicién de reposo encima del anillo de apoyo, ose€j.otra

posicidn, por ejemplo en la posicidén basculada fugra del

anillo después de la reaccidn oroducida por una aogleracién

e el moments del accidente. Nebido 2 este efscto ®inaric
2 e
-

deseado, el sensor dependiente de la inercia no reapciona

de manera nerviosa; ello es debido a que el cortq mevimien-
[ ]

to de deslizamiento descrito mas arriba amortiqua, las vibra-
’ L}

. - *

) . ss®*®
ciones indeseadas.

Resulta particularmente ventajoso cuan&o'éeqﬁn
la invencidn el cuerpo de inercia es una hola. En este modo
de ejecucidn es conveniente entonces que la abertura en el
cuerno de inercia sea un taladro central que pase totalmen-
te a través de dicho cuerpo, que ademas la espiga de suje-
cidén sobresalga en un extremo del taladro con una parte de
cabeza funeiforme v en el otro lado con un cono truncado,
siendo el diadmetro maximo del cono truncado igual al del

agujero en el anillo de avpovo v gque se encuentra dispuesta,
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ademis por encima de la parte de cabeza de la espiga una
superficie en forma de segmento esférico fijada en el brazo
de puesta en accidn. Particularmente cuando en otro modo €
de ejecucidn preferente segln la invencidén la curvatura de
la superficie en forma de segmento esférico es mas pequefia
que la curvatura de la parte de cabeza de la espiga de suje-
cidén, el brazc de puesta en accidn puede bhascularse sin pér-
didas de friccidn cuando bascula el cuerpo de inercia, de
tal manera que su punta delantera pueda penetrar por ejem-
plo entre los dientes de una rueda dentada, por e;eqplo un
oo

volanté ¢ una rueda dentada de puesta en accién.’, ...

. . . - ..0
La espiga de sujecidn, la cual es preféhgntemente
*® o

de materia plastica, puede estar ajustada ventajosamente

.Onoc
e ® 0
A« nanera fija en el taladro que pasa por el cent™r*del
-
., *Tme
cuervo de inercia. El diametro maximo mencionado més arriba
L)
Y - . 2 (2 LA ]
del cono truncado de la espiera de sujecion que sohresale
[ .'.
. - . o @
por el extremo inferior se encuentra aproximadamenmte a la
S o Ceene
. L
altura del anillo de apovo, preferentemente un pogcdspor de-
3 £ £ .. ¢
bajo de la linea de circulo sohre la cual bpbuede @asﬁular
el cuerpo de inercia. Debido a que el cono truncado de la
espica de sujecidn penetra en el agujero situado en el ani-
l1lo de apovo, el cuerpo de inercia se mantiene en general
de manera estable en su posicidén de reposo, alnque después
de ‘producirse un golpe o-rsimilar sea posible la basculacidn
del cuerno de inercia por encima de la linea indicada o mas

alla del punto de basculacidn, permitiendo el cono truncado

al movimiento de la espiga de sujecibdn en el asujero del
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anillo de apoyo.

Mediante 1la parte fungiforme, es decir, mediante

la parte de cabeza de la espiga de sujecidn que sobresale
en la parte superior del taladro del cuerpo de inercia, con
la superficie exterior en forma de segmento esférico, se
consicue ventajosamente segin la invencidn que el cuerpo

de inercia va no se oonea directamente en unidén de friccidn
con el brazo de puesta en accidén, sino que dos superficies
en forma de segmentc esférico de diferente curvatﬁra se des-

licen entre si. Por consiguiente solamente es neegsgrio com—
* & -

’ ™ e
probar estas dos superficies en cuanto a sus car@cﬁﬁristi-

o® ®
cas de deslizamiento. Aqui ha resultado ser particularmente
L]

conveniente que la parte de cabeza de la espifa dg.gujecién
L] .

[ ]
. - . - ®
sea igualmente de materia nlastica, de tal manera gue no
o
LR B J

solamente se reduzca la friccidn sino que se elimifien dafios

LJ
[ X N WYY
de la sunerficie en forma de segmento esférico en el brazo

de puesta en accidén. Por lo demas, en una ~spiga deeSuje-

..0-0
[ ] [ ]
cidn configurada de este modo resulta simultineanesfte la

5. ..

gran ventaja de que el cuerpo de inercia va no tieme aue
mecanizarse de manera costosa v desventajosamente exacta,
hasta es nosible fabricar el cuerno sensor mediante colada

a presidén. Los ensuciamientos o las vequefas deformaciones
no perjudican la puesta en accidn con la sensibilidad desea-
da v tampoco lo hace la corrosidén. Para el técnico especia-
lizado estéan claras las considerabhles ventajas que se obtie-

nen como resultado de la merdida que el cuerpo de inercia

sea seeun la invencidn un cuerpo obtenido mediante colada
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a presidn.

UUn modo de ejecucidn particularmente conveniente
esta caracterizado porque la bola metalica esta aplanada
en los dos extremos al lado del taladro que pasa a través
de la misma v porque el anillo de apoyo presenta un bordén
anular. Mediante la colocacidén del aplanamiento inferior
de la bola cclarda a presidn sobre el borddn anular resulta
la linea de basculacidén que se ha indicado mas arriba.

Otro modo de ejecucidn conveniente esta configura-
do de tal manera que la bola metadlica estid aplanagda.en su

o e

e %
extremc inferior al lado del taladro que pasa a traxés de

[ [ ]
la misma v el anil.  de apovo presenta una superficie anu-

ews 9
» « & -
lar plana situada en la posicidn de reposo parale&ﬁmente
L

L)
aspectn a diche arlanarmiento. Desde luego, en lafﬁﬁsicién

"

e reposo la bhola metidlica esti situada sobre una Superfi-

L

»
et raP
cie anular plana, pero en d4 mcmento de producirse un golpe

o g®

e e
a causa de un accidente vuelve a efectuarse la basedlacion
LA N ]

r g 2 * L4
por encima de una linea o mas alla de un punto dd. bascula-

cidn.

-

Fn otro modo de ejecucidn, el anillo de apoyo pre-
senta con formacidén de una linea anular que sobresale hacia
la hola de inercia dos superficies anulares troncocdnicas
que se ensanchan hacia arriba. Aquil se forma en el anillo

de corte entre los dos conos truncados la linea de bascula-
cidébn deseada para conseguir el efecto bhinario.

Fn otro modo de ejecucidn es conveniente que se-

gn la invencidén la bola metalica esté anlanada nor lo me-




10

20

25

-11-

nos en su extremo inferior al lado del taladro que atravie-
sa la misma v el anillo de apoyo presente una superficie
anular troncocdnica que se vaya ensanchando hacia arriba.
Aqui se ha pensado en la posibilidad de formar el anillo
de apovo solamente por un cono truncado, al igual que en
muchas construcciones conocidas, pero conseguir el contacto
con la linea para una basculacién mejorada del cuerpo de

inercia mediante el aplanamiento de la bola metalica en su

extremo inferior.

Las medidas segin la invencidn permiten wgntajo-
e %
sos efectos sin grandes costes. Por ejemplo, el pqp?ro de

gravedad del cuerpo de inercia se puede situar faeilments

e

en otros puntos mediante modificaciones de la fogma.del mis-

mo, sin aue 2llo monoscabase la basculacién. Lz cojrosiédn

LR B
*
del cuerpo de inercia solamente tiene unos efectos muv redu-

-
evvae

cidos sobre la sensihilidad; ello es debido a que e} sensor

resulta levantado principalmente por la basculacid¥. E1 ex-

” bd * > -
tremo superior de la espiga de sujecidn puede estar‘configu-

rado de manera muy lisa v uniforme, de manera qué.mésulta
solamente una friccidn muv reducida entre el brazo de pues-
ta en accioén v el cuerpo del sensor. No se requiere ningan
desharbado especial v también resulta una ventaja importan-
te, debido a que hay poco espacio para un gran angulo de
basculacidébn, el hecho de que el cuerpo sensor no tenga una
que disponerse dentro de una caja, Debido a la utilizacidn
de materias plasticas en los puntos de contacto entre dos

piezas que se mueven de manera relativa entre si, el nuevo
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sensor segin la invencién también es substancialmente méas
silencioso; ello se debe a que no chocan cntre si dos pie-

zas metalicas, por ejemplo entre el brazo de puesta en ac-

cidn y el cuerpo de inercia.

Otras ventajas, caracteristicas y posibilidades
de aplicacidn de la presente invencidn resultan de la si-
guiente descripcidén de modos de ejecucidn preferentes en
unidén con los planos. Los planos muestran:

La Fig. 1 esquematicamente y parcialmente cortado

en seccidbn transversal el cuerpo de inercia con s4 aloja-
e ‘e,

miento v el brazo de puesta en accidn. A
®ae o

La Fig. 2 la misma vista aque la Fig. 1, wwero en
*ow o

otro modo de ejecucidén, én el que la bola aplanada &n su

rarte inferinr reposz sobre un asiento aplanado.

L ]
La Fie. 3 nuevamente otro modo de ejecucidn del
L)
( Z AN ¥ J

sensor, en el que la bola continua siendo redondq en su par-
®

en *

. X . . . [ ) .

te itiferior, estando situada la misma sobre un anillo circu-
RAXR]

. :o -.

lar.

La Fig. 4 muestra nuevamente la misma Gfsfa esque-
matica, parcilraimente en seccidn, en la que la bola estéa
aplanada en la parte inferior de la misma y s2 encuentra
en un asiento cdnico.

El cuerpo 1 de inercia, configurado como bola me-
tilica, esta alojado de manera imperdible y libremente mo6-
vil sobre un anillo 2 de apovo fijado a la caja, mientras
que en la parte sunerior un brazo 4 de puesta en acciodn es-

ta alojado de manera basculable alrededor de un eje 41,
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En modo de ejecucidn de la Fig. 1, la bola de
inercia esta aplanaaca en los dos extremos de la misma, v
el anillo 2 de apoyo presenta un borddbén anular 21, el cual
se encuentra por decirlo asi en contacto lineal anular con

el aplanamiento inferior 12.

El cuerpo 1 de inercia presenta como abertura un
taladro central 11 que atraviesa el cuerpo en su totalidad,
en el que estd colocada una espiga 3 de sujecidn de materia
plastica. E1 extremo superior de la espiga 3 de sujecidn

es una parte 31 de cabeza en forma de hongo con yma®super-
- ®e
ficie exterior en forma de segmento esférico, quae' §tbresale
.'l L]
de la bola 1 de inercia en la parte superior de la;misma.
*

La espiga 3 de sujecidn sobresale por debajo con dmn.ccno
LA ]

LN ¥
truricado 32, cuvo diametro maximo D es ligeramente sinfericr

o8

al didmetro interior del agguliero 22 en el anillo 2 de apo-

vo. El cono truncado 32 se estrecha hacia fuera y, tgrmina
. L]

* =
[ ] [}

un poco por debajo del anillo 2 de apoyo. ..T.
*
[ ] *

, . LX)
En el brazo 4 de puesta en accibdn se enllentra

dispuesta entre el eje 41 de basculacidn y la puﬁth‘ﬁelan—
tera 42, en la que puede enclavarse una rueda de trinquete
no representada en los planos, una superficie 43 en forma
de segmento esférico con una curvatura mas reducida que la
de la parte 31 de cabeza.

A través de-la Fig. 1 se comprende gque cuando se
produce un golpe desde el lado izquierdo contra el anillo
2 de apovo fijado a la caja, la bola 1 de inercia se mueve

hacia la izquierda hacia la posicidén del arco circular iz-
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quierdo 1', moviéndose la parte 31 de cabeza en forma de hon-
go a la posicién dibujada mediante lineas de trazos corta-
dos en el lado izquierdo de la misma. Debido a ello, el bra-
zo 4 de puesta en accidén se mueve desde la posicidén dibuja-
da con lineas continuas a la posicibén de las lineas de tra-
z0s cortados. Las mismas consideraciones rigen también, en-
tre otras cosas, por un golpe desde el lado derecho de la
Fig. 1 hacia el anillo 2 de apoyo, produciéndose entonces

12 basculacidén inversa de la bola 1 de inercia. Eln%hqulo

de basculacidn total posible se ve claramente en:lﬁfFig.

&

1.

L ] '3

En las Figs. 2 a 4, las piezas y partes’titénticas

ilevan los mismos nitmercs de referencia. .
L ]

Fn la Fig. 2, la bola 1 de inercia solamente esté

whp e

aplanada en su extremo inferior al lado del taladrqQell que
e ™
®,.,"
atraviesa la.misma, de manera que se encuentra cqnngste
‘...oo'
aplanamiento 12 en contacto con la superficie anq}ap plana
»

« " [

23 del anillo 2 de apoyo. Debido a que la bola 1°deé’inercia
no esta aplanada en su extremo superior, la parte 31 de ca-
beza en forma de hongo de la espiga 3 de sujecidn de mate-
ria plastica sobresale un poco mas que en el modo de ejecu-
cidén segln la Fig. 1. Por lo demas, sin embargo, el funcio-
namiento es el mismo que en la Fig. 1, es decir, cuando la
bola 1 de inercia bascula hacia la izquierda mas alla del
punto 24, la espiga 3 de sujecién también bascula a la posi-

cidn mostrada con lineas de trazos y puntos, lo cual es po-
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sitle, v no en Gltimo lugar, debido a la configuracidédn del

conc truncado 32.

En el modo de ejecucidén de la Fig. 3, la bola l

de inercia no estd aplanada ni arriba ni abajo, pero el con-

tacto de linea circular entre el anillo 2 de apoyo y la bo-
la 1 de inercia resulta por la linea de interseccitn de la
superficie anular interior 25 de forma troncocdnica con la
superficie anular exterior 26 de forma troncocdnica situada
de una manera mas plana en su parte exterior. La bola 1 de

inercia reposa sobre la linea anular 27 que resul4a’-de este
- . e
modo. De esta manera vuelve a estar segurada la velrgajosa

.t‘. L]

basculacidn con efecto binario que se ha descrito.mﬁs arri~

-

ba.

"..I'
Py [ 4

[N X ]
~

Si se desea configurar el anillo 2?2 de anevo con

n"es

-
un cono 2?8 mas sencillo en lugar de dos superficies anula-
w’np’.
res de forma troncocbdnica, como por eiemplo 25 v 26, seqln

L
..'
gun la
.. 8

o [
Fig. 4. En el mismo, la bola 1 de inercia solament® 'tiene

o, 0‘
-

un aplanamiento 12 en su parte inferior, el cual *cdrta la

.
.

.

s

Me %o

la Fig. 3, puede utilizarse el modo de ejecucidn

-~
2*

*

superficie esférica de la bola 1 de inercia a lo largo de
la linea 24', Esta linea se encuentra sobre la superficie
anular 28 de forma troncocdnica que se ensancha hacia arri-
ba, de manera que vuelve a ser nuevamente posible el venta-
joso funcionamiento segin la invencidn.

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

plazas de soberania, las reivindicaciones que siguen,
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REIVINDICACTIONTES

1.- Dispositivo sensor que actGa por inercia, con
un cuerpo de inercia alojado de manera libremente mévil e
imperdible sobre un anillo fijado a la caja en un cuerpo
de apoyo, Vv con un brazo de puesta en accidén alojado de ma-
nera basculable, con posibilidad de moverse por el cuerpo
de inercia, para liberar y/o bloquear O6rganos de seguridad,
particularmente para vehiculos automdviles, caracterizado
porque el cuerpo (1) de inercia estd soportado de manera

basculable sobre una linea (21, 24, 24', 27) en &l wnillo
R : v v -
(2) de apoyo y presenta una abertura (11) para apkdfar una

‘r-. *

espiga (3) de sujecidn que sobresale del cuerpo ng de iner-

cia y penetra en el agujero (22) del anillo (8) de .apoyo.

.- Disnositivo seglin la reivindicacidn 1, carac-

2
aea

[ ]
terizado porque el cuerpo (1) de inercia es un cuerpo de
LJ
P Y N W
simetria de peso, particularmente una bola.

» .O.

o«
: ” 14 ‘l
. 3.- Dispositivo segin la reivindicacion;}fo 2,
{ +*®sa
-4

s "
caracterizado porque la abertura (11) situada en €T “cuerpo

.' '.

(1) de inercia es un taladro central que atravie$a fomple-
tamente el mismo, porque la espiga (3) de sujecidn sobresa-
le en un extremo del taladro (11) con una parte (31) de ca-
heza en forma de honpgo v en el otro extremo con un cono
truncado (32), siendo el diametro maximo (D) del cono trun-
cado (32) igual al agujero o mis pequefio que el agujero
(22) en el anillo (2) de apovo, v porque el lado (31) de
cabeza de la espiga (3) de sujecidn esta dispuesta una su-

perficie (43) en forma de segmento esférico fijada al bra-
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zo (4) de puesta en accion.

4.~ Dispositivo segiin una de las reivindicaciones
1 a 3, caracterizado porque la curvatura de la superficie
(43) en forma de segmento esférico es mas pequefia que la
curvatura de la parte (31) de cabeza de la espiga (3) de
sujecidn.

5.~ Dispositivo seglin una de las reivindicaciones
1 a 4, caracterizado porgue el cuerpo (1) de inercia es un

cuerpo de colada a presibdn.

6.- Dispositivo segliin una de las reivindjicaciones
. e . U
1 a 5, caracterizado porque el cuerpo (1) de inenti esté
"P. ~

anlanado en los dos extremos al lado de taladro (13) que

atraviesa el mismo v porque el anillo (2) de aoove.nresenta

...-
un borddén anular (21) (Fig. 1).

-
LI B

»
7.- Dispositivo seqiin una de las reivindicaciones
Yy,
1 a 4, caracterizado porque el cuerpo (1) de 1nerc1q esta
aplanado en su extremo inferior al lado del taladro (11)

que atraviesa el mismo y porque el anillo (2) de aboyo pre-

[
1“ 'y

senta una superficie anular plana (23) que en la pdgicidbn
de reposo esti situada paralelamente respecto a este aolana-
miento (12) (Fig. 2).

8.- Dispositivo segin una de las reivindicaciones
1 a 5, caracterizado porque el anillo (2) de apoyo, forman-
do una linea anular (27) que sobresale hacia el cuerpo (1)
de inercia, presenta dos superficies anulares troncocdnicas
(25, 26) que se ensanchan hacia arriba (Fig. 3).

9.~ Dispositivo seglin una de las reivindicaciones
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1 a 5, caracterizadec porque el cuerpo (1) de inercia esta
aplanado por lo menos en su extremo inferior al lado del
taladro (11) que atraviesa el mismo vy porque el anillo (2)
de apovo presenta una superficie anular troncocédnica (28)
que se ensancha hacia arriba (Fig. 4).

10.- Dispositivo segin una de las reivindicacio-
nes 1 a 9, caracterizado porque la espiga (3) de fijacidn
es de materia plastica.

11.- Dispositivo segin una de las reivindicacio-

nesik a 9, caracterizado porque el cuerpo (1) de -inercia

v ®¢
y la espiga (3) de sujecidn forman una sola piezat 7"°
o3 o

12.- "DISPOSITIVO SENSOR QUE ACTUA POR INERCIA".

-

Todo ello conforme se describe y reivindig¢a en

»
o0 8.,
ia nresente memoria gue consta de dieciocho hajas Loliadas

v 9a

»
v mecanografiadas por una sola de sus caras v de dos lami-
Y

nas de dibujos que la ilustran. ..

o
]

v

c

7o
. "
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