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MEMORTIA DESCRIPTTIVA

Segin es bién sabido, en los mecanismos de mando

a distancia por cable y, en particular, en los mecanis-

mos de este tipo que se aplican al gobierno de dbxéymi-
* se
nados o6rganos de vehiculos automdviles, tal como el em-

L[]
brague y el acelerador, resulta necesario proceder perid-

dicamente al tensado del cable, compensando el alhfgamieg
to que el mismo experimenta inevitablemente como conse-

cuencia del uso. Estas operaciones resultan iqpémpdas,

debiendo por lo dgeneral 1llevarse a cabo en el §é11er,

por lo que no se realizan con la frecuencia qug !seria
aconsejable, de manera que 1la situacidén normal de un
notable porcentaje de los indicados mecanismos se halla
notablemente alejada del ideal calculado por su fabrican-
te.

Para obviar el indicado inconveniente, se han idea-
do ya diferentes mecanismos, que actlan sobre el cable
o sobre la funda a lo largo de la que el mismo discurre,
modificando la 1longitud relativa de estos elementos, en
vistas a mantener siempre automiticamente la debida ten-
sién. Todos estos mecanismo conocidos, algunos de 1los

cuales son ya normalmente explotados en el mercado, pre-

!
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sentan un alto grado de complicacidn, de manera que in-
ciden sensiblemente en los precios de costo del conjunto
del dispositivo de mando a distancia. Ademéas, unq”p.:itr'te
de 1los indicados mecanismos realizan la regulag'ti.c}:r; de
manera escalar, lo que se traduce en una evidente incomo-
didad para el usuario cada vez que se produce estd re—
gulaciodn.

Obviando 1los inconvenienteé que han quedado apunta-

N LA X XY

dos, el dispositivo tensor automdtico que constityye ob-

jeto de la invencién, presenta una estructura reiativa-

mente muy simple, pudiendo ser fabricado en ser%€<d unos
precios perfectamente modestos, que. apenas afectaran al
costo final de todo el conjunto del mecanismo de mando
a distancia a que tal dispositivo se incorpore. Ademas,
el dispositivo en cuestidn realiza la regulacién de mane-
ra automatica, siempre que la holgura entre los dos ele-
mentos -funda y cable- sobrepasa un limite minimo prees-
tablecido, de manera que la regulacidén de la tensibn del
cable se efectla en forma practicamente constante y pro-
gresiva, sin poder engendrar ninguna incomodidad.

Por lo demds, la esencialidad, el esquema de funcio-

namiento y 1las principales caracteristicas y ventajas
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del dispositivo objeto de la invencibn resultarin mas fa-
cilmente comprensibles a la vista de los dibujos adjun- -

tos, en los que -—en forma esquemitica y, desde luego,
L]

sin caracter limitativo de ninguna clase- se ha represen-
L4

v se°
tado un ejemplo concreto de realizacidén practica del mis-—
mo. ..00..

En estos dibujos:

La figura 1 es una vista en perspectiva del conjun-—

to del dispositivo tensor automatico.

> LR J
o * o
0...

La figura 2 es una vista frontal del misgdb'sdispo-

sitivo representado en la figura precedente. R

Y, finalmente, las figuras 3 y 4 son sendas seccio-
nes longitudinales, realizadas segdn ITI-III y IV-IV de
la figura 2, respectivamente.

Refiriéndonos, pues, a estos dibujos: .

E1 dispositivo objeto de 1la invencién~ comprende,
en primer lugar, dos cuerpos principales -sefialados en
su conjunto con las referencias 1 y 2, respectivamente-
de forma general aplanada, destinados a ser libremente
arriostrados sobre el esparrago terminal 3.de1. cable.
Estos dos cuerpos =-que podran adoptar una forma en plan-

ta circular u otra cualesquiera que se considere apropia-

L TaE-
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da- quedan en disposicidn de deslizar libremente, en am-
bos sentidos, a lo largo del indicado esparrago, hallén-
dose constantemente impulsados, por una fuerza elést;ca,

a adoptar una posicién limite de méxima separacibh, €ntre

las mismas.

. _
En una forma preferente, pero no necesaria, ' 8t* Trea-

lizacidén, uno de 1los indicados cuerpos es solidabrio de
un manguito tubular coaxial 4, que envuelve con holgura

al esparrago 3, y sobre el que ajusta, quedanda err dis-—

posicidn de deslizar 1libremente a lo largo del’ hismo,

el otro cuerpo principal 2. Sobre este manguité.:qbular
se halla arrollado un muelle helicoildal 5, que impulsa
constantemente al conjunto a adoptar una posicidén 1imi-
te, definida, por ejemplo, por un reborde extremo 5' pre-
visto en aquél.m Los desplazamientos relativos de 1os
cuerpos 1 y 2 pueden hallarse guiados, ademis, por unas
columnas 6, solidarizadas en sentido ortogonal a uno de
ellos, que atraviesan al otro por correspondientes orifi-
cios ajustados.

Uno de 1los indicados cuerpos principales queda en
condicicnes de apoyarse sobre el terminal de anclaje de

la funda o, eventualmente, sobre el elemento al que se
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halla fijado este terminal, pudiendo ventajosamente pre-
sentar, a tal efecto, una prominencia central 1', en for-

ma de casquete esférico, que facilita este apoyo., Por

su parte, el otro elemento principal queda en cond:i;:ipnes
* oo
de apoyarse contra una tuerca extrema 7, roscada sobre

el esparrago 3, cuya posicidn sobre estejespérragb' ‘deter-

mina la longitud @til del conjunto del cable de’ *mando

a distancia. En una forma preferente de r'ealizac.ién y

~eesq

con el finico objeto de facilitar el montaje inkcja)l del

dispositivo sobre el correspondiente mecanismo ~:d:<§:-mando
a distancia, esta tuerca 7 se hallard fijada S.J,:'.éuerpo
1, por ejemplo, por medio de un simple reborde de ancla-
je; quedando en disposicibén de girar libremente con res-
pecto al mismo.

Esta tuerca 7 adopta una forma cilindrica y se halla
dotada en su periferia de un dentado continuo 7', en el
que engrana una corona dentada 8, prevista en la base
de una pieza cilindrica 8', capaz de girar libremente
solsre un eje 9, ortogonal al espéfrago 3. Finalmente,
la pieza cilindrica 8' presenta su periferia dentada,

en disposicibén de cooperar con un mecanismo de trinquete,

constituido por una ufia 10’, que puede girar libremente

!
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sobre un eje 11, halladndose constantemente impulsada en
un sentido por la accibn de un muelle 12, que puede ha-
llarse constituldo por un muelle helicoidal, tal como,

para mayor claridad, se ha representado en 1los d:i_bu!jos,

pero que normalmente se hallard constituido por un mue-

lle espiral arrollado sobre el propio eje. Este ti"‘i'frque-

te, segln es normal, permite libremente 1los movimMténtos
de la pieza 8' en un sentido, pero en el sentido opuesto

se ancla a los dientes previstos en la periferia de esta

pieza, obligé&ndola a girar. .« 0%

® gee

Los dos elementos integrantes del mecanismosde*trin-
quete referido, es decir, la uila 10 y la rueda dentada
8', se hallan montados sobre sendos soportes 13-14, soli-
darios, respectivamente, de una y otra de las piezas
principales 1 y 2 referidas, de manera que 1los movimien-
tos relativos entre estas dos piezas. se traducen en movi-
mientos relativos de aquellos elementos. A este efecto,
se comprende que resulta indiferente que la rueda 8' se
halle montada sobre el cuerpo 2 y la ‘ufia 10 sobre el
cuerpo 1, tal como se ha representado en los dibujos,
o viceversa. Es mas, esta 0ltima solucibn presenta 1la

ventaja de mantener constante la posicidn relativa de
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la tuerca 7 y la rueda dentada 8', que se hallan engrana-
das entre si a través de la corona dentada 8.

En las condiciones expﬁestas, se comprende quey sSi
el cable esta destensado, cada vez que se actﬁé“ébbre

el mecanismo de mando a distancia, realizando una trac-

cidén sobre el cable seguida de un aflojamiento, se b?bdu-

cird un desplazamiento de uno de 1lo0s cuerpos principales

con respecto al otro. Estos desplazamientos relgtivos

se traducirén, como es 1lb6gico, en desplazamientds.’anélo-

gos de la rueda dentada 8' con respecto a la uilg’]0 que

.. LLE

integran el mecanismo de trinquete. En uno de 1bs<senti-
dos de este movimiento relativo, la ufia resbalard libre-
mente sobre la rueda, sin originar ningin movimiento de
giro de la misma, pero en el sentido opuesto aquélla ac-
tuara sobre ésta, impulsdndola a girar. Este movimiento
de giro del rodillo dentado se traducira, a través de
la corona dentada 8, en un movimiento de giro de la tuer-
ca 7 sobre el esparrago 3, en sentido de atornillarse
en el mismo, es decir, en sentido de determinar el tensa-
do del cable. Este tensado se producira, pues, de manera
automidtica, compensando los alargamientos que experimen-

te el cable, sin mas que actuar normalmente sobre el me-
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canismo de mando a distancia.

Finalmente, con objetoc de facilitar 1la regulacidn
inicial de la tensidn del cable, posibilitando que. esta
regulacidén se lleve a cabo en forma manual, sin.:'n.e}:esi—

dad de accionar el mecanismo, en una forma praferente

L]
b I Y

“de realizacibdn del dispositivo objeto de 1la invencién,

se prevé un Organo de mando 15,.en forma de pél'o'milla,

botdn rotativo o similar, solidarizado a 1la extremidad

del eje 9 del que es también solidario el rodille ‘denta-—

do 8'. Basta evidentemente hacer girar este 'élpﬁ:‘ano de

‘. *e e

mando para determinar el giro de dicho rodille.sdentado
y, consecuentemente, de la tuerca 7, determinando el en-
roscado de la misma en el esparrago 3.

Interesa ya Unicamente hacer constar de una manera
general y expresa que, como se comprende y es &bgico,
y ararte de las que han sido ya concretamente indicadas,
en la realizacidn préctica del dispositivo que ha queda-
do descrito cabrid introducir todas aquellas adiciones
y modificaciones de detalle que no afecten a lo que cons-

tituye la esencialidad del registro que se solicita.
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REIVINDICACIONES

1 - Dispositivo tensor automatico para cables de

mando a distancia, caracterizado por comprender dos cuer-

*s 00

pos principales destinados a ser libremente arrioé;fgdos
sobre el espirrago terminal del cable y elisticamente

impulsados a separarse, al mas extremo de cuyos’bh@?pos

se halla fijada, con posibilidad de girar librédente,

una tuerca cilindrica que rosca en dicho espérrago'y cu-

ya periferia se halla dentada, halléndose engrapéda con

una corona dentada prevista en la base de una piq?a ci-
Jo ses
lindrica que se monta, con posibilidad de girar %ibrfemen-
te, sobre un soporte solidario de uno de 1los referidos
cuerpos principales, y habiéndose previsto en la peri-
feria de esta pieza cilindrica un dentado que queda en
disposicidén de cooperar con una ufia eldsticamente impul-
sada, montada sobre un soporte solidario del otro cuerpo
principal, formando en conjunto un mecanismo de trinque-
te, que determina que los movimientos relativos en un
sentido de 1los indicados cuerpos se traduzcan en movi-
mientos de giro de la corona dentada, y, consecuentemen-

te, en movimientos de giro de 1la tuerca, en sentido de

enroscarse en el esparrago y tensar el cable.



2 - Dispositivo, segln la reivindicacidén preceden-
te, caracterizado porque el eje del que es solidaria 1la

pieza cilindrica integrada en el mecanismo de trinquete,

se prolonga al otro lado del correspondiente sc';pg%‘:te y

presenta una cabeza de forma apropiada para facilitar

.
*es o0

la actuacidén manual sobre el conjunto.

3 - Dispositivo tensor automdtico para dables de

mando a distancia.

Consta 1la presente".,‘l‘.'lemoria
Descriptiva de diez hojas,mecano-
grafiadas, escritas por ‘*uga sola
cara, numeradas del 1 al 0 y con
sus 1lineas numeradas, a° SU vez,
de cinco en cinco, y de*'dibujos
anexos.

Barcelona, 14 Noviembre 1.985

Pl . M
F‘Ato. Javier de] Rio Calyg
P Pe )

M/&/\/‘—/\\/‘
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