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El objeto del presente lModelo de Utilidad es un siste-
ma limpiaparsbrisas, destinado principalmente a los vepiculos
automéviles, que comprende dos limpia-parabrisas uno de los
cuales tiene dos movimientos accionados. El primero de estos
movimientos es el movimiento habitual de arrastre del brazo en
rotacidén alternativa alrededor de un eje fijo con relacidn al
cristal limpiado (movimiento de barrido). El segundo movimiento
es un movimiento relative de la escobills con relacidn al brazof:
este movimiento es una traslacidén alternativa de traslacidn
sensiblemente paralela al brazo (movimiento de extensidn-con=- -
traccidn).

El presente Modelo de Utilidad se refiere especialmepn
te a sistemas en los que el limpis-parabrisas con dos movimien-
tos comprende une. cadena cinemdtica que transforma un movimien-

to de rotecidn alrededor de un eje fijo con relacién al,crlstal
linpiado en un movimiento de traslacidn relativa de 1a.§gé;bi-
lla con relacidn al brazo. Un sistema que utiliza un‘liepgg-
parabrisas de este tipo estéd deserito en la patente frénéééa
145614395t en este sistema, el limpia~parabrisas con dos movi-
mientos scoionados compreande una cadena cinemdtica cons?ffﬁida

por un balanc{n animado con el movimiento de entrada y pér' una

biela articulsda scbre este balancin y sobre un cursor gues lle-
va la escobiila ¥y que desliza a 10 largo del brazo. Otra:éiste-
ma que uitiliza un limﬁia-parabriéas con dos movimientos estd
descrito en la patente belga n? 890467: en este sistema, el
limpiaparabrisas con dos movimientos compreande una cadena cine-
adtica eapacial constituida por un balancin animado con un movi
miento de entrada, por una biela articulada sobre esie balancin

7 por un basculador articulado sobre el brazo, sobre la escobi-

lla y sobre la biela.
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En los sistemas que comprenden dos limpiarparabrisas
uno de los cuales tiene dos movimientos accionados, 1o0s dos mo-
vimientos de barrido y el movimiento de extensidn-contraccidn
pueden accionarse a partir de tres srboles animados de rotaéio-
nes alternativas creadas a partir de un moto-reductor por un
mecanismo apropiedo portado por un bastidor sobre el que forman
gorrdn los tres arboles. El presente Modelo de Utilidad se re-
fiere a tales sistemas, particularmente porque los tres drboles
son coaxiales porque los movimientos de barrido son de sentido
opuesto al movimiento que crea la extensidn-contraccidn y por-
que el mecanismo de animacidn es un mecanismo con barras, es
decir un mecanismo exclusivamente constituido por sélidos de
forma generslmente delgada, unidos los unos a los otros y algu-
nos de ellos al bastidor, mediante articulaciones; se ent;ende
aqui por articulacidén la realizacidén tecnoldgica de une, unlén
tedrica de caracter rotdide (es decir articulacidn alréﬁédar de

un eje), cilindrico é esférico.

* ..
.I

En la realizacidn més general del presente Modeld de
Utilidad el mecanismo de animacién comprende tres balancines
calados respsctivameate sobre cada uno de los &rboles cbéxialeSs
as{ como una barra, que se denomina barrs principal, di%é;%ar

mente articulada con uno de estos balancinés, que se dehqhina
belancin prineipal, y acoplada con cade uno ‘de los otroé'gélan—
cines, que se denominan balancines secundarios, por una biela
de acoplamiento. La barra principai;;sté guiada ademds por un
cuarto balanein, que se denomina balancin auxiliar, que estad
artioculado aobre el bastidor. El conjunto formado por la barra
principal, el balancin principal y el balencin auxiliar forma
ung cadena cinemdtica abiesrta, bil-articulada sobre el bastidor

y animada por un sistema bisla-manivela; la manivela de este sig
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tema estd calada sobre el arbol de salida del moto-reductor y
la biela correspondiente, que se denomina biela auxiliar, estéd
articulada por una parte sobre la manivela y, por otira parte,
sobre uno de los tres elementos gue constituyen la cadena cine-
matica precedente.

El presente Modelo de Utilided no es viable en prin-
cipio més que si la geometria del cuadrildtero deformable gque
constituyen la barra principal. el balancin principal, el balan-
ein suxiliar y el bastidor es tal que queden aseguradas las dos
propiedades siguientes del mecanismo:

a) los fines da carrera de los tres movimientos alter-
nativos sean concomitantes,

b) los dngulos relativos de los balancines secundarios

con relacidén al balancin principal sean independientes dek.sen-

4+ido de rotacidn del balancin principal. cees

La primers de estas propiedades evita en el mecanismo

cuglguier circulecidn de potencia pardsita y mantiene permanen-

. ‘o:
Sementg, para el limpie-parsbrisas con dos movimientos acciona=-

dos, la oposieidn de sentido de estos dos wmovimientcs. La segun

da propiedad permite asegurar automdticamente la coinciééﬁ?ia

de las superficies barridas por el limpias~parabrisas con' H9s

movimientos accionados en los dos sentidos de su movimiep?é de
barrido, y permite exoluir automiticamente cualquier indertleren
cia de los dos limpia-parabrisas.

Estas dus propiedades se obtienen automiticamente en
una versidn particular del presente Modclo de Utilidad en el que
el cuadrildtero deformable constituido por la varra principal,

el balancin orincipal, el balancin auxiliar y el bastidor se

ideatifica con un paralelogramo, de forma que la barra princi-

pal se encuentre guiada en traslacidon circular.
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Se considera que es suficiente una realizacidn spro-
Ximada de estas propiedades con objeto de simplificar el meca-
nismo de animacidn , se puede, sin salirse del ambito de la pre-
gsente invencidn, suprimir el balancin y la biela auxiliar y ar-
ticular directamente la manivela sobre la barra principal. El
sistema agl simplificado no éeré viable generalmente mds que si
la distancia entre la articulacién de la barra principal sobre
la manivela y su articulacidn sobre el balancin principal es su-
ficientemente grande con relacidén a la longitud de la manivela.

En todas estas variantes, el sistema de limpia-para=-
brisas que constituye el objeto del presente Modelo de Utilidad
presenta las ventajas siguientes:

a) la coaxialidad de los 4rboles facilita le implen-
tacién del sistema en la carroceria de un vehiculo, y sy. lbca-

lizecidn en las proximidades del plano de simetria del ?epéculo

mantiene permanentemente los dos limpia-~parabrisas en posicidn

aserodinamicemente satisfactoria, o

b) la localizacidn del eje comin = los tres arboles

en el plano de simetrfa simplifica substancialmente la adagtas
eidn del vehiculo a las dos posiciones de conduccidn,

e) el sistema combina la sccidn de los dos limﬁﬁé—pa—

rabrisas para sumentar y no para desplazar la superficie’ bgrri-
da y permite aumentar la frecuencia de los barridos en &né Eona
de extensién méxims delante del conductor.

Las figuras de los dibujos adjuntos ilustran a titulo
de e jemplo no limitativo una realizaeién particular del presen-
te modelo de Utilidad, aplicada al para-brisas de un vehiculo
automévil,

Lag figuras 1 a 5 presentan el sistema de limpia-para-

brisas en posicidn de parada.
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La figura 1 de estos dibujos es una vista del meca-
nismo de animscién segin el eje de los movimientos de barrido.d.

La figura 2 es una seccidn del sistema de limpia-para-
brisas por un plano paralelo al eje de los movimientos de barri-
do y localizado con el fin de mostrar completamente el mecanismo
de animgcion.

La figura 3 es una seccidn del sistema por un plano
que contiene el eje de los movimientos de barrido y el eje de
la erticulscidn del balancin auxiliar con el bastidor.

La figura 4 es una vista parcial de los dos limpie-
parabrlsas.

La figura 5, fghalmente, muestra la superficie barri-
da por los limpia-parabrisas que pertenecen al sistema ilustre-

do en los dibujos precedentes.

] .0
LS .
e L08

La manivels 1 esté arrastrada en rotacidn cont;nua

por el moto-reductor 2 portado por el bastidor 3 ¥y arrastrado

por interaedio de la biela aux1liar 4 del balancin auxlllar 5

en este caso en unidén rotoide con el bastidor 3. S
La barra principal 3 esté articulada sobre el balan—
oin auxiliar 5 y sobre el talancin guxiliar 7, calado a’ U vez

sobre el 4rbol 8 que porta y arrastra el brazo 9 del limpié—pa-

rabrisas con dos movimientos accionados. La barra princlpal 6
presenta la forma de una horquilla con ébs dientes en cdfsé e X=-
+tremidades se han articulado las bielas de acoplamiento 10 y 113
en la posicidn representada, los dienfes de la barra principal
rodean el eje del 4rbol 8. Las bielas 10 y 11 estén articuladas
respectivamente con 1los balancines secundarios 12 y 13 respecti
vamente calados sobre los arboles huecos 14 y 15 coaxiales con
el drbol 8.

El 4rbol 14 corta y arrastra el brazo 16 del segundo

N

P
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1iapiarparabrisaa por interme¢io del eatribo 17 que le desviag
con relacidn al eje comin de-los tres arboles 8, 14 ¥ 15 que
forma gorrdn en una mengueta 18 del bastidor 3 que atraviesa la
chepa 19 de la carroceris del vehiculo. El drbol 15 porfa y a-
rrastra el balancin 20 que acciona, por intermedio de una cade-
na cinemdtica, no representada, el movimiento de extensidn~con-
traceidn de la escobilla a lo largo del brazo 9 del limpie-pare-
brises con dos movinientos accionadbs.

Los dos brazos de limpia=-parabrisas 9,16 (ver figura
4) estén articulados de manera clasica sobre un eje transversal
9a, 16g, portedo por una cabeza 9b, 16b. Lg cabeza b del brazo
9, estd calada en rotacidén sobre el &rbol 8.

La cabeza 16b, del brazo 16, es solidaria en rotacidn

con el estribo 17, el cual estd lizado en rotacidén con el 3rbol

* e
¢ ae”

14.

“Ia cadena cinemdtica que aceiona el movimientg°é; ex-
tensidn y de eontracc_én de la escobilla, a 10 largo del hrazo
9, (ain cuando no haya sido representada complatamente)’ eomprens
de un brazo auxiliar 21, parcialmente mostrado en la figura 4,
foraado por una aspecie de vdstago que estd montado 1ibremente

en rotacidn, con una extremidad, sobre un pivote 22, solidario

LN W

con el balancfn 20 y separado radialmente del eje geoméirieo del
édrbol 8. La otra extremida@ del vistago 21 (ver figura g&gésté
unida mediante una articulacidn 23; principalmente del tipo con
rétula (como se ha deserito en la patente belga n? 890.467 ya
citada, sobre un basculador. Esgte basculador estd articulado
sobre la extremidad del brazo 9 alrededor de un eje sensiblemen-
te paralelo a la superficle de limpieza. Este basculador porta

la escobilla de limpia~parabrisas B{ articulada a su vez, sobre

2l basculador, glrededor de un eje ilzualmente sensiblemente para
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lelo a la superficie de limpieza, principalmente al para-bri-
sas.

Conviene sefialar que la descripcidn de la patente
belga n? 890.467, a la que se ha hecho referencia, debe consi-
derarse como incorporada a la Lresermbe descripcidn.

La biela 10 y el balancin secundario 12 astdn dis-
puestos de tal forma, que le amplitud angular del movimiento
de rotacién alternativo del balancin secundario‘12 sg2 superior
a la amplitud angular del movimiento alternativo del drbol 8.
Este aumento de la amplitud angular depende, en particular, de
la relacidn de longitud L/h. En esta relacidn, L (figura 1) de-
signa la distancia entré el eje geométrico del drbol 8 y el eje
g de la articulacién del balancin principal 7 sobre la barra

principal 6, mientras que h designa la distancia entre ¢l.gje

L]
L] e

geométrico del &rbol 8 y el eje 4 de la articulacidn de.]g bie-
la 10 sobre el balancin 12. Este relacién L/h puede ser del or-

den de 135

Como se ha indicado precedentemente, si se considera

que es suficiente una realizacidn eproximada, se puede suprimir
el balancin 5 y la biela suxiliar 4, y articular directadente

le manivela 1 sobre la barra prinecipal 6. Es deseable e&%ohces,

[ YN

para gque el sistema gsea conveniente, que la distancis emtre la
artioulacidn de la barra principal & aobre lg manivelsg i:éasu
articulacién sobre el balancin principal 7 sea suficientemente
rande con relacidén a la longitud de la manivela 1.
Dada esta condicidbn, el funcionamiento del sistema
de limpis-parabrisas resulta ds las explicacliones precedentes.
El movimiento de rotacidén continuo de la manivela 1

30 Lranaforma en movimiento de rotacidn alternativo del drbol

3, transmitido' al brazoc 9.
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El arbol 15, sobre el que se ha calado el balancin
secundario 13, estd arrastrado igualmente en movimiento de ro-
tacidn alternativo pero en un sentido opuesto al del brazo 9.
El final de la carrera del movimiento alternativo del brazo 15
y del balancin secundario 13 es concomitante con el del &rbol
8 (y del &rbol 14).

Resulta un movimisnto relativo del pivote 22 y por
tanto del véstago 21 con relacién al brazo 9. Este movimiento
relative z:ciona la extensidn-contraceidn (por el basculado de
un basculador) de la escobilla B1 (figura 5) que tiene un movie
miento no circular, limitado, exteriormente, por la curva £1,
¥s interiormente, por la curva gile La amplitud angulaer del lim-
piado de B1 se ha designado por A1 en la figura S5« La escobilla

B2, arrastrada por el brazo 16, efectuard un movimientolcircu-

lar de una amplitud A2, superior a A1 como ya se ha explicado

precedentemente. Los fines de la carrera de la escobilla B2 son

concomitantes con los de lg escobilla Bi. .

Para el final de la carrera sitiedo hacig la derechs

seglin la representacidn de la figura 5, la escobilla B2 es?é
orixima e la escobilla B1, mientras que para el oiro fié ﬁg ca-
rrera, la escobilla B2 se encuentra hacia el borde infe%i?? i2=
quierdo del parabrisas, mientras que la escobilla 3B se?gééuenr
tra simplemente un poco més alld del eje del citado para-brisss.

La patente belga n°;890.467 mencionada precedentemen=—
te corresponde al Modelo de Utilidad espafiol n? 267.392 deposi-
tado el 22 de Septiembre de 1982 ¥ cOncedido‘ei 28 de Junio de
1983 bajo el nlmero 267.392.

Descrita suficientemente la naturaleza del invento,

agi como la manera de realizerlo en la practica, debe hacerse

constar gue las disposiciones anteriormente indicadas son sus-
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ceptibles de modificaciones de detalle en cuanto no alteren su
principio fundamental.

. REIVINDICACIONES

1e= Limpig-parabrisas, del tipo que comprende un bas-
tidor, un moto-reductor, un mecanismo de animacidén con barras
y dos limpia~parabrisas, uno de los cuales tiene dos movimien-
tos accionados, el uno de barrido, el otro de extensidn-contrag
cidn, caracterizado porque comprende tres drboles coaxiales (8,
14, 15) que forman gorrdn sobre el bastidor (3), porque los
brazos (9, 16) de los dos limpia-parabrisas estén portados por
d0g de estos Arboles (8, 14) que les animan con movimientos de
barrido del mismo sentido, porque la extensidn-contraccidén estd
accionada a partir del tercer drbol (15) animado con un movi-
miento alternaiivo de la misma frecuencia que el de los,otros
dos pero de sentido opuesto y porque elamecanismo de aniéé?ién
comprende tres balencines (7, 12, 13) calados resnectivémbhte
sobre cada uno de los &rboles coaxiales asi-como una barra (6)
denominada principal, directamente :rticulada con uno (7) ﬂe
estos balancines, denominado principal, acoplados con cada uno
de los otros dos balancines (12, 13) denominedos secundarits,

CEEE

por una biela de acoplamiento (10, 11)s ¥ guilada ademés 'por un
cuarto balanofin (5) denominado auxiliar, articulado sobha’ 61
bastidor, formando el conjunto constituido por la barraféyﬁnci-
pal (6), por el balesncin principal (7) y por el balancin auxi-
1iar (5), une cadena cinematica abierta, bi-articulada sobre el
bastidor (3), anizeda por un sistema biela~manivela (4, 1) cuya
manivela (1) estd calada sobre el 4rbol de salids del mo to-redug)
tor y cuya biela (4) denominada auxiliar, articulada por una

parte sobre la manivela estd articulada por otra parte sdbre

uno de los tres elementos qus constituye la cadenz cinemdtica
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2.~ Limpis-parabrisas segin la reivindicacidn 1, ca~
racterizado porque la geometria del cuadrilatero deformable
constitufido por la barra principal (§) por el balsncin prinei-
pal (7), por el balancin auxiliar (5) y por el bastidor (3) se
identifica con la de un paralelogramo.

3.~ Limpia=parabrisas segin la reivindicacidn 1, ce~
recterizado porque el sistema de animacién no comprende ni ba=-
lancin ni biela auxiliar y porque la barra principal (6) estéd
articulada directamente sobre la manivela (4).

4.~ Limpia-parabrisas; tal y como queda sustancialmen
te descrito en la presente Memoria, e ilustrado en los dibujos
ad juni9s.

Esta Memoria consta de 10 hojas escritas a méquina

POr una sQla carae. ‘o

‘a

Madrid, 20 R AR
André LEROY y Jean-Merie FLAMDIE.
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