. " see ap
M-SR T Y
caata .

NS '29 wl
sa | parmnre DB mvvERcION

et
N AN .

. ‘ﬁé,(gi e 3118/69

3' (R PR B .," i o - SR ;
@/{emﬂ%'a gggc@%ﬁga '
dolre: o

Perfeccionamientos en la construccidn de
dispositivos sobre mecanismos de trasla-
eibn para la medicién y en caso dado la

correccibn de vias,
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+ Sollsilants:  FRANZ PLASSER BAENBAWMASCHINEN, entidad eustriaca, |

residente en Johanmesgasse 3, Wien, I., Austria,
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Ia invencifm se refiere g un dispositivo

+ gobre mecanismos de traslacibém dotados de ruedas de
pestafias, aue sirven pera la medicién y, en easo
dado, la correccibn de la posicién de carriles,en

9 los cuales como nminimo un soporte de un componento,
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por ejemplo, de un Organo de vigilancia, de wna iﬁsta
lacién de vigilancia, que sirve para la vigilancia
de la instalacién de la via, se puede empujar indirecia-

.mente, a través de la pestafia de las ruedas de un ejo

del mecanismo de traslacién, como minimo en cada ca-
so contra uno u otro tramo del carril (carril directriz)
mediante un accionamiento como minimo, gobernable a
digtancia, por ejemplo, un accionamiento de €mbolo=ci-
1{ndro, que se pone bajo la fuerza de un agente de pre-
sién hidrdulico o neuvmitico, para mantener éste compo~
nente, por ejemplo, wn 6ngan6 de vigiiancia o similar,
a una distancia constante determinada del tramo de
carril directriz seleccionado en cada caso.

En tales dispositivos conocidos se habia pre-
visto hasta ahora, un émbolo accionable hidrdulica o
neundticamente independiente, que empujando contra el
lado interior de uno de los tramos de via, hacia que
los rodémenes del vehiculo portador asentasen contra
el lado interior del otro tramo de via correspondiente
opuesto seleccionado como carril directrisz., 7

Egtos dispositivos de accionamiento hidrdue
lico o neumdtico fenian entre numerosas vtras venis-
jas lsa preferencia'de que la fuerzas de presién se
podian regular en forma sencilla'i arbitraria y que

- la presidén misma se podria gobérnar a distancia en

forma muy precisa, En especial es posible fijar el mo-
mento de la presifn en un gran nimero de tales mecanis-
mos de traslacién, que por ejemplo, para la alineacién
de vias para la formacién de un sistema de referencia

extendido se disponen a gran distancia entre si, en for-
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y con la misma fuerza de presién.

Adends .permiten tales dispositivos acciona-
bles hidrdulica o neumdticamente en todo momento un
cambio del carril directriz, Como es sabido se empiea
al alinear las vias hacia los lados siempre el carril
que se encuentra en el lado exterior del arco como
carril directriz y al cambiar la curvatura de la via;
se ha de cambiar también el carril direetriz, "~ -
' En log dispositivos que pafa opfiﬁir los
mecanisnos de traslaciép 0 lag partes de los mecanig-
mos de traslacién contra uno u otro tramo de via uti-
lizan uno o varios resortes implicaba un cambio de
éstos del carril directriz considerables dificultades
y mucho tiempo, Era necesario un trabajoso cambio de
cada uno de los mecanisnos de traslacién.

Indenendientemenie de ésto los dispositivos |
de presibén accionados por fuerza de resorte no podian
satisfacer tampoco en otros asnectos. ILa fuerza de :
presién ni se podia regular ni desconectar en cago ne—f
¢esario y, ante todo, no se podia gobernar a distan~
cia desde una central, por ejemplo, desde el puesto de .
nando de la mdquina correctora de vias,

Me jor resultadodan los disnositivos de pre-
sién accionables megnéticamente, desarrollados segin
la solicitud de vatente austrimca A 5464/67; con 1la
cual se logran evitar las desventajas mencionadas y
se glcanzan, por lo menos en una escala aproximadamen—
te igual, las ventajas caracteristicas de los dispo-

sitivos de presién accéionados hidrdulica o neumitica~
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La presente invencidn parte, desde un princi-
pﬁo, de dispositivos de la clase descrita énteriormen-
té que, para la presién de los componentes esensia=-
les de wn dispositivo de vigilancia contra wno u otro :
tramo de carril, se sirven de un accionamiento goberna- i
ble a distancia (teledirigido) bien sea de un acciona-
miento hidrdulico, neumdtico, electromagnético o eléc-
trico o de un accionaniento gobernado de ésta meners
¥y que por ésta razén son los que.mejor se han acredi-
tado en la oréctica y se han impuesto con éxito,

El objeto de la invencién es siﬁplificar un
dispositivo de éstos en su desarrollo constructivo,
hacerle més compacto y econémico y de éata manera
ahorrar esvacio y, por otra parte, crear wa unidad
manejable que se componga de pocas pieéas individua~
les y que por esta razén sea menos propensa a avefias.

Esta meta de la invencidén se logra, conforme
a su caracter{stica mds eseneial, partiendo de un
dispositivo de la ciase mencionada al principio, de~
bido a que un accionamiento, dirigido a distancia,que
sirve para empujar indirectamente el soporte del &r-
gano de vigilancia o similar, alojado desplazablemen-
te con relacién a dos ruedas de pestafia dispuestas
enfrentadas como minimo avroximadamente coaxialés Yy
que agientan contra los dos tramos de carrilicontra
el correspondiente tramo de carril directriaz, por
wna parte estd unido eh forma mévil con éste a tra-
vés de wn sopbrte que empuja una de las ruedas de

pestatia contra el tramo de carril directriz y, por
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otra parte, con lé otra rueda que asienta contra el

tramo de carril opuesto,
En éste desarrollo segin la presente inven-
“eién se ejercen por lo tanto todas las fuerzast que
Se actuan en forma activa y pasiva, en forma ventaﬁasa
- més 0 menos en la zona de un solo eje imaginario de
curso transversalmente horizontal al eje de la vig,
‘en todos los casos sin embargo en el mismo lugar de
‘la via con los mismos 6rganos, es dec;gi qn'geﬁéral '
10.7 . mediante las ruedas de pestafia que, por una parte; se
emplean en forma activa como émbolo, es decir, como
‘6rganos dé presién y, por otra parte, como 6rgénos
de registro para la vigilancia de 1la posicién del
carril, es decir en forma pasiva. Se suprime pér lo
15. tanto la disvosicibén de embolos esneciales que, ba-
Jjo circunstancias, dificultan e impiden la trasla-
cién sobre asgujas, vias ranuradas y partes de ca- |
rril dotados de carriles de guia. Todos los compo- |
nentes del dispositivo de la presente lnvencién se
20, disponen ventajosamente formando una unidad mecdni-
ca, Los puntos de atague de las distiﬁtas fuerzas _
contra el carril no estén ahora distanciadas entre .
si en direccién longitudinal de la via sino que se
encuentran en general en el mismo lugar en la zona
25, de un eje horizontal transversal a la via,
En los dispositivos de presién influencia-
dos por resortes ya se ha dado a conocer el alojer
el soporte de un componente del sistema de referen-
cia en forma desplazablé con relacién a las dos rue-

30, das de pestata, coaxialmente enfrentadas entre si y
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asentadas contra ambos tramos de 1é via, para entonces

poder empujar.este soporte mediante los resortes con-

tra wno u otro carril, es decir, contra el correépOn—

diente carril ﬂi;ectriz. Estos dispositivos tenfan

sin embargo lag desventajas arriba mencionadas de Ho-

dos estos dispositivos que trabajan con fuerzas de

resorte. En especial habia que realizar, al cambiar

de carril directriz, una adaptacién lenta y penosa'

a menos en cada uno de los mecanisnos de traslacidn

y éste cambio no se podia ni mecagizar, sl dirigir

a distancia ni automatizar. Tampoco era posible variar

o suprimir temporalmente, a distancia, la fuerza de

los resortes durante un servicio en avance continuo.
Adends, en tales Organos de presién influen~

ciados por resortes no es posible ~ conﬁrario a los

dispositivos de accionamiento hidrdulico, queaeste

respecto han demostrado_ser muy ventajosos - variaf

v fijar arbitrariamente la medida de desplazamiento

del soporte del 6rgéno de vigilancia, Egto demuestra
ser especialmente una gran desventaja cuando, en caso
dado, se trata por ejemplo de desplazar lateralmente
un punto final de una recta de referencia, que perte-
nece a un sistema de referencia determinado, en wna
medida detérminada a una posiciéﬁ_nominal determina-
da. ‘
Mientrag los dispositivos previamente conoci-
dos, arriba mencionados, utilizan en la mayoria de

" los casos 6rganos de presidén independientes, también

se ha dado a conocer el desvlazar un mecanismo de

time s abaem o
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$raslacién monoeje, dotado de dos ruedas de pestaia
coéxiélmente dispuestas una enfrente de la otra, wn
asi 1lamado eje de medicibén, mediante accionamientos
de émbolo-cilindro bajo fuesrza hidrdulica o neumgs-
tica, contra ﬁno w otro carril, Un mecanismo de tras-
lacidn de dstos se disponian en el lado inferior del
marco del bastidor de una méquina enderezadora de ca-

rriles y estaba dotado de un 6rgano de vigilanciqvaa_

Judicado al sistema de referencia. Esta-disposicién;en.

la giempre asienta una de las dos ruedas de pestafia
contra el carril directriz y en la que no existe nine
gﬁn émbolo o similar gue se anoye contra el carril

en el otro lado, solamente se puede disponer natural-
mente exclusivamente en la zona de un marco de basti-
dor utilizable com sufridera y no, por ejemplo, en
lgg zonas finales del sistema de referencia que se
encuentra fuera de éste marco del bastidor. En esta
disposicién se habia de desvlazar todo el mecanismo
de traslacién hacia un lado y no sdélo el soporte del
Srgano de vigilancia. '

Otras numerosas caracteristicas de la inven- -

cién se explican para su mejor compresién a continua-

_cién a bage de los dibujos, -

Ia figura 1, muestra en una vista lateral,
una miquina para la corrgcciéh de carriles en la que
se puede emplear un dispositivo segin la presente
invencién. .

La figura la, representa igualmente en
una vista lateral, una méquina niveladora, bateadora
del balastro de la via que también estd dotada de he-
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rramientas de aiineacién lateral. .

La figura 2, es una vista frontal, parcial-
mente también una seccidén segim la flecha II de la
figura 3, ¥

Ia figura 3, es una vista en planta sobre
wn dispositivo segin la presente invencidn en mayor es-
cala.

La mdquina para la correccidén de carrileg
representada en la figura 1 se puede desylazar opclo-
nalmente sobre la via 2 medinnte los mecanismos de
traslacién 3 en las direcciones de trabajo sfialadas
con las flechas y estd dotada de herramientas de ali-
neacién lateral 4. Esta mfquina de corréccién del ca~
rril 1, o bien sus herramientas alineadoras del carril
4, esta adjudicéda a un sistema de referencia dompues-f

0 de una o varias rectas de referencia 5 que se ex-

tiende entre dos lugares finales 6 distanciados entre .

s{ mediante barras 6" o similares del bastidor de

la mdquina de correceién de carriles 1, a través de
lugares intermedios 7 y a través de un lugar de recep-
cién 8 dispuesto en la zona lateral de las herramlen-—
tas alineadoras del carril 4. BEn los lugares 6,7 y 8
ge encuentran los asi llamados ejes de medicién, es
decir, pequefios mecanlsmos de traslac16n que, dota-
dos segin la 5resente 1nven016n, sirven en parte pa-

ra fijar el curso de la recta de referencla con rela-

~eibén al carril o bien para -vigilar la posicifén de

ésta recta de referencia con relacién a miquina y,
por lo tanto, para la vigilencia de la concordancia
entre la posicién nominal y real del carril en la zona
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de las herramientas lateralmente slineadoras del ca-
rril. En principio no tiene importancia primordial
para la idea de la presente invencién segiin que pro-
cedimiento y con cusntas rectas de referencia trabaje
la mdquina de‘correccién del carril y, por lo tan%g,
no es necesario entrar en detalles sobre el desarrollo
del sistema de referencia, _ -
La figura la, solamente ha de sefialar que}
la invencibn no es aplicable exelusivamqgiela‘uné'ﬁém
quina puramente para la correccién de carriles, sinb
que se puede emplear en todas las demds mdquinas en
1és cuales es necesario o deseable una vigilancia de
la alineacién lateral del carril, asi, por ejemplo,en
une mdquina alineadora-niveladora y bateadora del ba-
lastro, cuyo marco de bastidor 15 que se desplaza
asimismo sobre el carril 2 mediante los mecanismos
de traslacibn 3, estd dotado de herramientas alineado—?
ras del carril 4’y quedesplazan el carril 2 a base
de un sistema de referencia 5, lateralmente a una
posicidén nominal,
Un punto fijo de éste sistema de referencia
se encuentra en 7, el 1ugér de recevcién en la zona
de las herramientas alineadoras -del carril se deno-
mina con 8. Ademds estd dotada esta mdquina, segin
la figura la, éh una parté sobresaliente del marco
dei bastidor 1/, de herramientas bateadoras del balas-
tro 9, de herramientas elevadoras del carril 10 ¥y
de un dispositivo de vigilancia para la nivelacidn
del carril, comprendiendo éste Ultimo un receptor

11 para un haz de rayos o similar formador de la recta
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de referencia 12; el receptor 1l aslienta independien-
temente mévil en altura a través de una barra 13 so-
bre la zona de carril ya corregida y posee por lo

" tanto la posicién de altura nominal; mediante un dia-

fragma no representado, a disponer en la zona de las
herramientas elevadoras 10 y que descansan sobre el
carril 2’se cubre el haz de rayos formador de la recta
de referencia 12 al subir el carril y trasladarse hacia
arriba el diafragma que descansa sobre ella y sefiala
as{ cuando se alcanza la posicién de altura nominal en
la zona de las herramientas elevadoras 10,

Como ya se ha mencionado wds arriba se dispon-
drén mecanismos de trasiacién desarrollados segin la
presente invencidén en todos aquellos lugares de un dis-
positivos de éstos segin la figurarl ¥ 1a que sirven enx
forha alguna para vigilar la alineacitn lateral dél :
carril o bien que forman parte del sistema de referen-
cia que sirve para Vigilar la alineacién lateral.

Un mecanismo de traslacién de éstos, tal y
como se resefia con 6 en la figura 1 6 bien la como lu-
gar final de los sistemas de reférencia, se representa
ahora en la figura 2 y 3 con mds claridad con todos sus
detalles, Este mecanismo de traslacién ruveda con rue~
das de pestafia 14, l4’coaxiales, dispuestas una enfren-
te de la otra, sobre los dos carriles 15, 15°de 1la
via. Estas ruedas de pesta®a ii;o bien 14’ estén dota-
das de mufiones de eje 16, 16que se deslizan en guias
17, 17‘en forma de casquillo del soporbe 18, El sopor-
te 18 estd de esta manera alojado en forma desplaza~-
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ble con relacidén a ambas ruedas de pestafia 14, 147
El soporte 18 lleva en una ménsula 19 el
brgano de vigilancia 20 que, en el ejemplo de ejecu-
¢ién representado, se componc de una polca de cable
sobre la cudl se guia una alambre tensable, un ca
ble o similar utilizable como recta de referencia,
Como a base de esta recta de referencia 5 se efectua

la vigilancia de 1la »osicibn de la via deberd manteé-

‘nerse el 6rgano de vigilaneia 20 siempré a una dis-

fancia constante determinada del correspondiente ca-
rril directriz, ) _

E1l alawmbre tensable, que incorpora la recia
de referencia, pasa sobre una polea de cambio de di-
receién 21 hacia la polea tensora 22 que se puede

girar mediante una manivela 23 y se puede bloquear

‘tan pronto como el elembre esté tenso., La polea ten- .

{
sora 22 se aloja en una ménsula 18’del soporte 18 .

¥y a csta ménsula 18”se han articulado las articula-
ciones 19, 19’de dos accionamientos de émbolo-cilin-~ ’
dro dispuestoé en las gulas 17 que se componen de '
los cilindros 20, del émbolo 21°y de las barras de
émbolo 22f las alimentacionés 20" hgcia 1os‘cilindros'
20’s0lo han sido sefialadas. _

En lugar de dos de éstos actionamientos de
émbol)o-cilindro se puede disponer, dentro del mérgen
de la presente invencién, naturalmente también un
solo accionamiento de émbolo-cilindro que actiie ha-
cia ambos lados, Ademds se podrian sustituir estos ac-
cionamientos de émbolo-cilindro, dentro del margen
de la presente invencidn, por cualquier otros acciona-




5e

10,

135,

20,

e

25,

30.

ﬁientos de mando a distencia o teledirigidos, asf
como, por ejemplo por accionamientos megndiicos,elec~
tromagnéticos, eléetricos o mecdnicos dirigidos a dis-
tancia. ’ ' |

TLas barras de émbolo 22’estdn articuladas -
como piezas de accionamiento méviles de los acciona-
mientos de émbolo-cilindro - a los extremos libres de
guias 24 en forma de palanca alojadas giratoriamente en
las ménsulas 23,23°del soporte 18 para, poder girar es-
tas guias, ' _'

Aproximadamente en su centro longitudinal se
han unido estas guias 24 articuladamente con topss 25,
25’que, a su vez, se encueatran en forma de manguitos
sobre los muiones de eje 16, 16’de las ruedas de pes-
tafias 14,14y estén £ijamente unides con estos mufiones
de eje. o

Naturalmente no estéd la invencién limitada
a ésta forma de ejecucién de una unidn movil de las
piezas de accionamiento con las ruedas de pestafia
sino que més bien se podrian alojar estas ruedas de
pestatia por ejemplo en forma deéplazable sob;e un eje
unido fijamente con el soporte 18, por ejemplo, des-
plazarse en la zona del cubo por el accionamiento,

En todos los casos estd el accionamiento
de émbolo-cilindro 207-22"unido, por una parte, indi-
rectamente - es decir a través de los topes 25, 257
-con el soporte 18 del 6rgano de vigilancia 20 a empu-
jer contra el tramo de carril directriz 15, por otra
parte, unido con movimiento con una rueda de pestaria

14 alojada en forma desplazable con relacién a éste sq.
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porte asimismo en forma irdirectz y ésto con la rueda
de pestaiia 14, que estd lojada coaxial con la otra
rueda de pesta“a 14°, a través de 1la cudl se apoya el
soporte 18 del érgano de vigilancia 20 contra el tra-
mo del carril directriz 157,

£l modo de trabajo de un dispositivo se-~
gun 1é presente invencién es como sigue:

Si por ejemplo - como se representa englaf
figura 3 en trazos continuos - el soporbe 18 del 6rga-
no de vigilancia 20 se ha de desolazar a una referen-
cia sxacta con el carril derecho 15, como tramo de ca-
rril directriz, entonces se pone la cémara, en el di-
bujo la, la derecha, del cilindro 20’bajo la fuerza
de agente de presidén, el émbolo 21°se tralsada ecn és-
te cilindro 20’a la posicién dibujade, hacia la izquisr-
da, y empuja a través del tope 25 del muiién de eje 16i
la rueda de pestafia 14 contra el carril 15. g

La contra~presién ejercida aqui por el awio-
namiento de émbolo-éilindro 20‘= 22'getlia a través de -
la ménsula 18‘sobre el soporte 18 del dérgano de vigi~
lancia 20, alojado transversalmente desplazable, a lo -
largo de ambos mufiones de eje 16, 16y empuja éste
soporte 18 contra el ‘tope 25°del muiién de ¢je 16; De
esta manera se desplaza éste soporte 18, junto con todo
el 6rgano de vigilancia 20 dispuesto sobre 61, a la
posicién dibujada en trazos llencs y se lleva y man-
tiene a una distancia fija con relaciédén al carril
directriz 15, previarente determinada por el tope 25/

Con la representacién en trazos interrrumpi-
dos del soporte 18, del 6rgano de vigilancia 20 y de
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las guias 24 se sefiala agquella otra posicién final on
la que el soporte 18 se ha puesto indirectanente
en relacién con el carril izquierdo,

Es de seXalar que siempre estin ambas rucdas
de pestada 14, 14’oprimidas contra ambos carriles 15
0 bien 15f para la posicidn del érgano de vigilancia
20 con relacién al carril y al carril direcotriz selec~ t
cionado en cada caso es exclusivamente deeisivo conitra §
cudl de éstos topes 25, 25’°se empuje en cada caso el |
soporte 18 del drgeno de vigilancia 20, alojado despla-~
zablemente con relacién a ambas ruedas de pestafia 14,
147

Naturalmente son posibles, dentro del margen
de la invencidn, ademds de la forma de ejecucidén repre~
sentada y exvlicada, otras numerodas variantes construc-
tivas, Como ya se ha mencionado se puede tratar en los
acéionamientos de accionamientos arbitrarios acciona-
bles a distancia o bien teledirigidos mecdnicos, accio- !
nsdos por agentes a presidn, eléetricos o electromagnd-
ticos, Ademds, estos accionzmientos pueden estar unidos
en movimiento con las ruedas de pestafia, a través de
érganos arbitrarios mecénismos transmisores de movimien-
0.

NOTA
Desorita suficientemente la naturaleza del

invento, asi como la manera de realizarlo en la précti-
ca Qebe hacerse constar que las disposiclones anteriormen—
te indicadasm son susceptibles de modificaciones de de~

ta*?e en cuanto no alteren su, principio fundamental,
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qna'solicitud de patente presentada en Austria con
ol mimero A 3118/69 de 28 de marzo de 1969,acogién-
dose por lo tanto a los beneficios que conceden

los Convenios Internacionales en vigor, siendo }o
que constituye la esencia del referido invento,~§
por lo que se solicita Patente de Invencién por 20
aﬁbs en'Espaﬁa pobre: PERFECCIONAMIENTOS EN LA COHS—

- TRUCCION DE DISPOSITIVOS SOBRE MECAFISMOS DE TRASLA-
_-CION PARA TA MEDICION Y EN CASO DADO LA.CORRECCION

DE VIAS, caracterizdndose por lo siguiente:

1.~ Perfeccionamientos en la construceidn de

dispositivos gobre mecanismog de traslacidn para la

medicidn y en caso dado la correccidén de vias, dota-
dos de ruedas de pestafias, en los cuales como minimo
un soporte de un componente, por e¢jemplo de un organo

~de vigilancia, de una instalacién de’vigilancia que

sirve para la vigilancia de la instalacién del carrii
se puede empujar indirectamente a través de 1ls pesta;
fia de las ruedas de un eje del mecanismo de traslacién
como minimo en cada caso contra uno u otro {tramos del -
carril (carril directriz) mediante un accionamiento
como minimo, gobernable a disbancia, por ejemplo um °
accionamiento de émholo-cilindéo, que se pone bajo

la fuerza de un agente de présién, para.mantener este
componente, por ejemplo, un‘6rgano de vigilancia o
gimilar, a vwna distancia constante determinada del
carril seleccionado en cada caso, caracterizados por=
que un accionamiento, dirigido a distancia, que sirve
para empujar indirectamente el soporte del 6rgano de

,/jfﬁgilancia o similar alojado desplazablemente con re-
'f;/llaeién a dos ruedas de pestafia dispuestas enfrentadag
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como minimo aproximadamente coaxisles y que aéientan
contra los dos tramos de carril, contra el corresp@g
diente tramo de carril direciriz, por una parte estd
wnido en forma mévil con éste a través de un soporte
que empuja wna de-las ruedas de pestaiia contra el ira
mo de carril directriz y, por otra pafte, con la ofira
rueda que agienta contra el tramo de carril opuesto,
2,~ Perfeccionanientos segln la reivindica-~
cibn 1, caracterizados porque se han previsto dos ag
cionamientos independientes para las dos ruedas de
pestafia, dispuestas como minimo aproximadamente coa-
xiales y enfrentadas entre si a ambos lados del sopoxr
te del drgano de vigilancia, desplazables con relscidn
a este soporte, .
3.~ Perfeccionamientos segin lg reivindica-

cifn 1 o 2, caracterizedos porgue los mufiones de eje, f
unidos en movimiento con los accionamientos de las rus
das de pestafia enfrentadas entre si, 8 alojan despla
zablemente por lo menos aproximademente coaxiales en
guias del soporte del 6rgano de vigilancia,

4.~ Perfeccionemientos segin la reivindicacibn
3, cargeterizados porque para el soporte del brgano de
vigilancia, alojado desplazablemente con relacidn a los
muiiones de eje a ambos 1ados,de1i30porte, se han prén
visto en loz muiiones de eje unos topes fijos contra los
cuales se empuja el soporte influenciable por 10 menos
por un accionamiento bajo apoyo contra la rueda de peg
tefia que asienta en cada caso contra el tramo de carril
opuesto y por lo tanto a trgvés de la otra rusda de pes
///jmgz, que asienta'confra éi‘tramo de carril direetriz,

4
‘/
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adjudicada a este tope, se empuja indirectamente con-
tra el tramo de carril directriz,

5.~ Perfeccionamientos segin la reivindica-
¢ién 3 o 4, caracterizados porque las guias para,los
muffoncs de eje egtan formadas, por una parte, del 80
porte del Srgano de vigilancia desarrollado en forme
de casquillo y porque los topes se componen de mangui
tos o similares dispuestos coaxialmente sobre los mu-

Honez de eje que fijamente unidos asi@ntanﬂsobre log

mufiones de eje,

6.~ Perfeccionamientos éegdn la reivindica-
eién 1 o una de las siguientes, caracteriéados porque
los accionamientos se disponen fuera de los mufiones
de eje 0 bien de sus guias aproximadamente en la mis~
ma direccidn al lado de estos y con sus piezas de ac-

cionamientos moviles, por ejemplo, una barra de émbo-

lo, preferentemente a través de guias o similares, u f.

6rganos transmisores de movimiento, estdn unidos en
movimiento con los mufiones de eje, .

Tem Perfeccionamientos segin la reivindica-
cién 6, caracterizados porque las piczas de acciona-
miento méviles de los accionamientos estdn unidos en
movimiento, preferentemente a través de topes f£1jos,
con los correspondientes mufiones de eje,

8.~ Perfeccionamientos segin la reivindica-

~eidén 7, caracterizados porque para la unién indirecta

de las piegas de accionamiento de los accionamientos
con los topes fijos de los muiiones de eje se han pre—~

visto unas guias giratorias, en forma de palanca, que




el soporte del brgeno de vigilancian, ademds - prefe.
rentemente en el otro extremo - unidos articuladamen
te con las piezas del accionamiento méviles y ademds
< preferentemente en el centro - con el tope fijo ad-
5e judicado de wno de los muiiones de eje,

9.~ Perfececionamientos en la construceiba de
dispositivos sobre mecanismos de traslacidén para la
medicién y en caso dado la correccién de vias, tal y
cono queda sustancialmente descrito en la presente Ie

10, moria y en los dibujos adjuntos,
Esta Memoria consta de dieciocho hojas esori-

tas a miquina por una sola cara.

Madrid, 2 9 ﬂc]: m

TRAY

1. GOMEZ ACEBO Y MODE ‘.
o Flemador F. Hernlindex Ruls
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