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l a  p resen te  in ven ció n  se r e f ie r e  a un a sie n  

to  para v e h íc u lo s , p rin cipalm en te para v e h íc u lo s  t e r r e s ­

t r e s  d estin ad o s a d esp la za rse  en te rre n o  accid en tad o.

Mas esp e cífica m en te , l a  in ven ció n  tien e- 

por o b je to  un a s ie n to  d estin ado a equipar v e h íc u lo s  d e l 

t ip o  to d o -te rre n o , ta le s  como cam iones, máquinas de obras 

p u b lic a s , t r a c to r e s  a g r íc o la s ,  c a r r e t i l l a s  transportado-^ 

r a s .  No o b sta n te , e s ta  enumeración no es l im it a t iv a ,  y  e l  

a s ie n to  considerado por l a  in ven ció n , puede asimismo equi 

par a todos lo s  v e h íc u lo s  que presen tan  con d icion es de 

u t i l i z a c ió n  s im ila r e s  a la s  de lo s  v e h íc u lo s  c ita d o s  por 

la s  v ib ra c io n e s  y  choques que su fren  en s e r v ic io ,  p r in c i­

palmente lo s  h e lic ó p te r o s .

Como es sabid o, lo s  v e h íc u lo s  t e r r e s t r e s  

d e l t ip o  to d o -terre n o  que se u t i l i z a n  p rin cip alm en te  en 

la s  minas, ca n te ra s  y  o o ras, su fren  en s e r v ic io  choques 

y  v ib ra c io n e s  r e p e t id a s . Las v ib ra c io n e s  de lo s  elemen­

to s  m otores, lo s  choques de c ie r t o s  órganos de tr a b a jo  y  

la s  o s c ila c io n e s  de grandes am plitudes, o rig in a d a s por 

la s  ir r e g u la r id a d e s  d e l te rre n o , son tran sm itid a s  a l  con 

d u c to r , comprometiendo su capacidad de tr a b a jo ,  a fe c ta n ­

do a su sa lu d , y  haciendo que l a  conducción sea p e l ig r o ­

s a .

I

En e fe c to ,  se comprueba que, en l a  mayoría 

de lo s  c a so s , una exp o sic ió n  c o tid ia n a  de dos a t r e s  ho­

r a s  es s u f ic ie n te  para a fe c t a r  a l a  capacidad de tr a b a jo  

de lo s  co n d u ctores, debido a una f a t ig a  muy im portante que 

r e s u lt a  de la s  v ib ra c io n e s .

En le s  v e h íc u lo s  montados sobre neum áticos, 

la s  fa s e s  de tr a b a jo  en e l curso de la s  c u a le s  l a  máquina30
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se d esp laza  rápidamente son la s  más penosas y  la s  más 

p e l ig r o s a s ,  debido a la s  o s c ila c io n e s  de fu e r te s  am pli­

tu d es que son o rig in a d a s por la s  ir r e g u la r id a d e s  d e l t e ­

rreno . '

Para lo s  v e h íc u lo s  orugas que evolucionan 

lentam en te, lo s  choques y  lo s  traq u eteo s  o rig in a n  v io le n ­

ta s  sacu d id as, que son tran sm itid a s  por v ía  s ó lid a  h asta  

e l  a s ie n to  d e l conductor.

Por o tra  p a r te , d ichos a s ie n to s  no pueden 

quedar totalm ente e s ta b iliz a d o s  ya que e l l o  co n d u ciría  a 

d is o c ia r  to talm en te d e l c h a s is  d e l v e h íc u lo , l a  s u p e r fi­

c ie  de apoyo sobre l a  que descansa e l  u su a rio .

En e fe c to ,  se comprende que s i  e l  a s ie n to  

tie n d e  a permanecer inm óvil m ientras e l  su elo  ‘d e l veh ícu  

lo  o s c i la  con gran am plitud, lo s  miembros in fe r io r e s  su­

fr e n  un desplazam iento im portante, que puede r e v e la r s e  

m olesto, ya que e l  conductor co rre  e l  r ie s g o  de perder 

e l  c o n tro l de lo s  mandos de p ie .

La conducción de una máquina impone, por 

c o n sig u ie n te , e l  mantenimiento durante un período p rolon ­

gado de una serie  de a c t itu d e s  que dependen de la s  p q s ic io  

nes r e la t iv a s  de lo s  elem entos de l a  s u p e r f ic ie  de apoyo 

c ita d a  y  de lo s  mandos de p ie .  E stas a c t itu d e s  no son to ­

le r a b le s  para e l  conductor más que s i  su postu ra  respon­

de a c ie r t a s  co n d icio n es. En e s p e c ia l ,  hay que im pedir a 

la s  a r t ic u la c io n e s  que adopten p o s ic io n e s  que ocasionan 

rápidam ente f a t ig a s  m usculares y  a r t ic u la r e s .  Estudios 

de to le r a n c ia  de la r g a  duración han perm itid o  p r e c is a r  

la s  zonas an gu lares ad m isib les de lo s  d ife r e n te s  segmen­

to s  i n t e r - a r t ic u la r e s .  Para Jos ángulos de l a  cad era , de30
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1 l a  r o d i l l a  y  d e l t o b i l l o ,  y  en e l  plano s a g i t a l ,  e s ta s  

zonas an gu lares son la s  s ig u ie n te s :

-  Cadera : de 90 grados a 120 grados,

-  R o d illa  : de 95 grados a 135 grados,

* — T o b illo  : de 160 grados a 180 grados.

Se han propuesto numerosos sistem as para 

re d u c ir  la s  v ib ra c io n e s  y  sacudidas tran sm itid a s  a l  usua­

r i o  d e l v e h ícu lo  por e l  a s ie n to , asegurando sim ultánea­

mente a l  conductor p o stu ras t o le r a b le s .

5 Son co n ocid as, por ejem plo, suspensiones

m ecánicas que comprenden, b ien  r e s o r te s  h e l ic o id a le s ,  o 

b a rra s  de to r s ió n , asociad os a un am ortiguador h id r á u li­

co .
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Las suspensiones de e s te  t ip o  o frecen  e l  

in con ven ien te  de se r  prácticam ente in op eran tes re sp e cto  

a la s  o s c ila c io n e s  de b a ja s  fr e c u e n c ia s , in fe r io r e s ,  por 

ejem plo, a dos c i c lo s  por segundo, ya que l a  f le x ib i l id a d  

d e l sistem a queda lim ita d a  por l a  f le c h a  e s t á t ic a ,  que 

adopta e l  d is p o s it iv o  de recu p eració n  e l á s t i c a ,  b ajo  e l  

e fe c to  d e l peso d e l conductor.

Son asimismo conocidas la s  suspensiones de 

t ip o  neumático y  oleo-neum ático que comprenden un g a to , 

neum ático o h id r á u lic o ,  un acumulador neum ático, y  un d is  

t r ib u id o r .

De e s te  modo, según una r e a liz a c ió n  co n o ci­

d a, e l  sentadero d e l a s ie n to  se d esp laza  re sp e cto  a l a  ba­

s e , sigu ien d o un movimiento de ro ta c ió n  a lred ed o r de un 

punto predeterm inado que c o in c id e , aproximadamente, con 

e l  emplazamiento de la s  r o d i l l a s  d e l u su a rio . E ste movi-. 

miento de ro ta c ió n  se ob tien e por un co n ju n to , que cora-
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prende t r e s  gatos de doble e fe c to ,  aso ciad o s a un acumu­

la d o r  neumático y a un d is tr ib u id o r  h id r á u lic o .  E ste d is ­

p o s it iv o  p resen ta  e l  inconveniente c a p it a l  de se r  extrema 

damente com plejo y  embarazoso.

Según o tra  r e a liz a c ió n  co n ocid a, e l  sen ta­

dero a je c u ta  sensiblem ente una ro ta c ió n  a v e lo c id a d  angu 

l a r  co n sta n te , a lred ed o r de un punto situ ad o  en la  zona 

de la s  r o d i l l a s  d e l u su a rio , g ra c ia s  a un sistem a de b ie  

le t a s  co n cu rren tes que unen e l  sentadero y  l a  b ase.

E ste  sistem a es incom pleto e in s u f ic ie n t e ,  

ya  que d e ja  s in  r e s o lv e r  e l  problema de l a  e le c c ió n  apro  ̂

p iad a de lo s  medios de suspensión, y de su esp acio  de in s 

t a la c ió n  b ajo  e l  a s ie n to .

La in ven ción  tie n e  por f in a lid a d  rem ediar 

lo s  in con ven ien tes anteriorm ente mencionados, re a liza n d o  

un a s ie n to  que posea una cin em ática  capaz de su p rim ir, 

en grandes p ro p o rcio n es, la s  v ib ra c io n e s  v e r t ic a le s  tran s  

m itid a s  por e l  v e h ícu lo  a l  u suario ,aseguran d o sim ultánea 

mente a é s t e ,  una p o s ic ió n  normal re sp e cto  a lo s  mandos 

manuales y  de p ie ,  in c lu so  en caso de o s c ila c io n e s  muy 

im portantes d e l v e h íc u lo .

E l a s ie n to  o b je to  de la  in ven ció n  para ve  

h íc u lo  y ,  p rin cip a lm en te , para v e h ícu lo  t e r r e s t r e  d e s t i ­

nado a d e sp la za rse  en te rre n o  accid en tad o , l l e v a ‘una ba­

se s o l id a r ia  d e l v e h íc u lo , un b a stid o r  m óvil re sp e cto  a 

l a  base y  que soporta  una s u p e r f ic ie  de apoyo para un 

ocupante d e l v e h íc u lo , comprendiendo e s ta  s u p e r f ic ie  un 

re sp a ld o  y  un sen tad ero , y  medios e lá s t ic o s  de en lace en­

t r e  e l  b a s tid o r  y  la  b ase.

Según l a  in ven ció n , e s te  a s ie n to  se carsc,30
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t e r i z a  porque e l  b a s tid o r  es d e sp la za b le  en tr a n s la c ió n  

re sp e cto  a l a  base en una d ir e c c ió n  v e r t i c a l ,  cuando e l  

v e h íc u lo  es de n i v e l ,  y  porque lo s  medios e lá s t ic o s  de 

unión en tre  e l  b a s tid o r  y  l a  base comprenden un brazo os­

c i la n t e  a r t ic u la d o  sobre uno de lo s  dos elem entos c ita d o s  

a lred e d o r de un e je  h o r iz o n ta l,  y  que adopta un apoyo des 

p la z a b le  sobre e l  o tro  elem ento, estando sometido e ste  

brazo o s c ila n te  a l a  aeción de medio.s e lá s t ic o s  de recup_e 

ra c ió n  que tien d en  a oponerse a l  desplazam iento d e l bas­

t id o r  re sp e cto  a l a  b ase , a l  menos en una d ir e c c ió n .

E sta  e s tru c tu ra  perm ite una e s t a b i l iz a c ió n  

de l a  s u p e r f ic ie  de apoyo, mediante medios m ecánicos sim 

p ie s .  Por o tra  p a r te , lo s  medios e lá s t ic o s  de unión pue— 

den a lo ja r s e  fá c ilm e n te  bajo e l  sen tad ero , y  su esp acio  

de in s t a la c ió n  no in flu y e  en la s  dim ensiones e x te r io r e s  

d e l a s ie n to .

De p r e fe r e n c ia , lo s  medios e lá s t ic o s  de re  

cu p eració n  d e l brazo o s c i la n te ,  comprenden un gato h i ­

d r á u lic o , asociad o a un acumulador oleo-neum ático, y  a l i  

mentado por una fu en te  de f lu id o  bajo  p re s ió n , por media 

c io n  de un d is tr ib u id o r  h id r á u lic o , que comprende una 

v á lv u la  co rred era  de mando a rra stra d a  por e l  brazo o s c i­

la n te .

E l empleo de medios de re cu p era ció n  o leo-neu  

m ático s, perm ite obtener una c a r a c t e r í s t i c a  dinámica sa­

t i s f a c t o r i a  para l a  suspensión de la  s u p e r f ic ie  de apoyo. 

A segura, asimismo, a é s t a ,  una p o s ic ió n  media indepen­

d ie n te  d e l peso d e l conductor.

Asimismo, e l  resp ald o  puede s e r  s o lid a r io  

d e l b a s t id o r , y  e l  sentadero puede comprender una p arte
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r o t a t iv a  a r t ic u la d a  sobre e l  b a s t id o r , sigu ien d o un e je  

h o r iz o n ta l,  estando, unida e s ta  p a rte  r o t a t iv a  a l  brazo os 

c i la n t e  por m ediación de una b ie le t a .

Guando e l  v e h ícu lo  es.som etid o  a una sacu­

dida v e r t i c a l ,  e l  resp ald o  se d esp laza  re sp e cto  a l  sen ta­

d ero, conservando una in c lin a c ió n  co n sta n te , lo  que fa v o ­

re ce  la  comodidad d e l ocupante d e l v e h íc u lo , a l  mantener 

e s ta b le  l a  d ire c c ió n  de su cuerpo y  de sus miembros supe­

r io r e s .  Sim ultáneam ente, l a  o s c ila c ió n  d e l sentadero r e s ­

p ecto  a l  re sp a ld o , perm ite mantener la s  r o d i l l a s  d e l pasa 

je r o  en una p o s ic ió n  sensiblem ente f i j a  re sp e cto  a l  v e h í­

c u lo , de t a l  modo que sus p ie s  puedan co n se rv a r, fácilrneh 

t e ,  e l  co n tacto  con lo s  mandos de p ie .

E l conjunto d e l sentadero puede entonces ser 

montado rotativam en te sobre e l  b a s t id o r , a lred ed o r de un 

e je  tr a n s v e r s a l,  que pasa sensiblem ente por la s  a r t i c u la ­

cio n e s  de la s  cad eras d e l p a s a je ro , lo  que hace que é ste  

pueda so p o rtar con f a c i l id a d  la s  o s c ila c io n e s  d e l sen ta­

dero re sp e cto  a l  re sp a ld o .

E l sentadero puede, asimismo, comprender 

una p a rte  p o s te r io r  f i j a  re sp e cto  a l  resp ald o  y  una punta 

g ir a t o r ia  d e la n te ra , a r t ic u la d a  sobre un e je  s o lid a r io  de 

l a  p a rte  f i j a  d e l sen tad ero , lo  que perm ite s im p lif ic a r  

lo s  órganos m ecánicos d e l a s ie n to .

Según un prim er modo de r e a l iz a c ió n ,  e l  bra

zo o s c i la n te  e s tá  a r tic u la d o  sobre una p a rte  v e r t i c a l  de
*

l a  b ase , a lo  la rg o  de l a  cu a l e l  b a s tid o r  e s tá  montado 

a co rre d e ra , y  e l  extremo l ib r e  d e l brazo o s c ila n te  se 

apoya sobre una p a rte  sensiblem ente h o r iz o n ta l d e l b a s t i ­

d or, p e rte n e c ie n te  a la  p a rte  in f e r io r  d e l sen tad ero.30
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Todas la s  d isp o s ic io n e s  v e n ta jo sa s  c ita d a s  

se encuentran, de e ste  modo, r e a liz a d a s .

Según una segunda forma de r e a liz a c ió n  d e l 

a s ie n to  de acuerdo con l a  in ven ció n , e l  brazo -o sc ila n te  

e s tá  a r t ic u la d o  en l a  p a rte  i n f e r io r  d e l b a s t id o r , y  

o rien tad o  oblicuam ente, m ientras que su extremo l i b r e  se 

apoya sobre una p a rte  h o r iz o n ta l de l a  base d isp u e sta  ba­

jo  e l  sen tad ero . Los órganos h id r á u lic o s  f r á g i l e s  se en­

cu en tran , de e s te  modo, s itu ad o s sobre l a  p a rte  suspendi­

da d e l a s ie n to , y  su fre n , debido a e l l o ,  te n sio n es menos 

g ra v e s .

O tras p a r tic u la r id a d e s  y  v e n ta ja s  de la  

in ven ció n  su rg irá n  en e l  curso de l a  s ig u ie n te  d e s c r ip -  

c ió n .

En lo s  d ib u jo s  a n e jo s , proporcionados a 

t í t u l o  de ejem plos no l im it a t iv o s ,  se ha representado va 

r i a s  formas de r e a liz a c ió n  de l a  in ven ció n .

La f ig u r a  1 es una v i s t a  en a lza d o , con 

c o r te  según I - I  ( f ig u r a  2 ) , de una prim era forma de rea  

l i z a c ió n  de l a  in ven ció n .

La f ig u r a  2 es una v i s t a  su p e rio r , con 

arranque d e l a s ie n to  de l a  f ig u r a  1 ,  en l a  que se ha. su­

prim ido una m itad de l a  s u p e r f ic ie  de apoyo.

La f ig u r a  3 es una v i s t a  de fr e n te  según 

I I I - I I I  de l a  f ig u r a  1 d e l mismo a s ie n to , s in  la  super­

f i c i e  de apoyo y  l a  b ie le t a .

La f ig u r a  4- es un esquema e x p lic a t iv o  de lx  

cin em ática  d e l a s ie n to  de la s  f ig u r a s  a n te r io r e s .

La f ig u r a  5 es una v i s t a  en alzado con 

c o r te  según V-Y de la'fLgura 6 de una segunda forma de30
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r e a liz a c ió n  de l a  in ven ció n .

La f ig u r a  6 es una v i s t a  desde a r r ib a  d e l 

a s ie n to  de l a  f ig u r a  5 » habiéndose suprimido l a  s u p e r fi­

c ie  de apoyo.
La f ig u r a  7 es una v i s t a  en c o r te ,  según 

V II-V II de la  f ig u r a  6 d e l mismo a s ie n to , habiéndose re  

t ir a d o  la  s u p e r f ic ie  de apoyo, e l  gato y  l a  b ie le t a .

La f ig u r a  8 es un esquema e x p lic a t iv o ,  

que muestra l a  cin em ática  d e l a s ie n to  de la s  f ig u r a s  5 

a ? .

La f ig u r a  9 es una v i s t a  en a lzad o  de l a  

s u p e r f ic ie  de apoyo d e l brazo y  de la  b ie le t a  de una va­

r ia n te  d e l a s ie n to  de l a  f ig u r a  1 .

La f ig u r a  10 es una v i s t a ,  en la s  mismas 

co n d icio n es, de l a  s u p e r f ic ie  de apoyo d e l b a s t id o r , d e l 

brazo y  de l a  b ie le t a - de una v a r ia n te  d e l a s ie n to  de la  

f ig u r a  5 »

E l a s ie n to  representado en la s  f ig u r a s  1 a 

4 admite un plano v e r t i c a l  de s im e tr ía  tr a n s v e r s a l Y-Y 

y  l le v a  una base 1  en escuad ra, s o l id a r ia  d e l v e h íc u lo , 

y  un b a s tid o r  2 , montado a co rred era  sobre la  base 1 ,  y  

d e sp la za b le  en tr a n s la c ió n  en una d ir e c c ió n  v e r t i c a l  cuan 

do e l  ve h ícu lo  e s tá  h o r iz o n ta l a l a  base 1  comprende dos 

ca ra s  tr a n s v e r s a le s , l a  cara  p o s te r io r  1 & y  la  ca ra  in ­

f e r i o r  1^, unidas por f la n c o s  1Q. Sobre l a  cara  1  ̂ se ha­

l la n  d isp u esto s  medios 9 de f i j a c i ó n  a l  v e h íc u lo . E l bas, 

t id o r  2 soporta una s u p e r f ic ie  de apoyo 3 para un p asaje  

ro , que compi'ende un resp ald o  4 , in c lin a d o  sobre l a v e r t i -  

c a l ,  y  un sentadero estando lo s  órganos 4  y  5 re sp e c­

tivam en te, f i j o s  re sp e cto  a l  b a s tid o r  2, y  a r tic u la d o s  a

I
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é l  a lred e d o r de un e je  tr a n s v e r s a l X-X, que pasa s e n s i­

blemente por la s  a r t ic u la c io n e s  de la s  cad eras d el pasa­

je r o  sentado sobre la  s u p e r f ic ie  de apoyo 3.

Medios e lá s t ic o s  de unión e n t r e 'e l  b a s t i ­

dor 2 y  l a  base 1  comprenden un brazo 6 , que o s c i la  a ir e  

dedor de un e je  tr a n s v e r s a l 7 sensiblem ente h o r iz o n ta l,  

d isp u esto  en l a  p a rte  i n f e r io r  y  en l a  p a rte  p o s te r io r

de l a  b ase , y  so lid a r iz a d o  con l a  ca ra  v e r t i c a l  1 de la
a

base 1 . E l extremo de una s e c c ió n  6& d e l brazo 6 , se apo­

ya sobre una ca ra  i n f e r io r  2o de rodam iento d e l b a s tid o r
el

2, s itu a d a  b ajo  e l  sentadero 5 .

E l brazo 6 e s tá  sometido a medios e lá s t ic o s  

de re c u p e ra c ió n , que comprende un gato 8 s o lid a r io  de la
v.

base 1 ,  y  cuyo e sfu e rzo  tien d e  a oponerse a l  aesplazam ien 

to  h a c ia  abajo d e l b a s tid o r  2 re sp e cto  a la  base 1 .

Para s im p li f ic a r ,  se tomará en co n sid era­

c ió n , en lo  que s ig u e , que e l  v e h ícu lo  e s tá  h o r iz o n ta l, 

y  se d e f in ir á n , por co n sig u ie n te , la s  d ire c c io n e s  h orizon  

"tal y  v e r t i c a l .  Asimismo, la s  d ire c c io n e s  d e la n te ra  y 

tr a s e r a  se design arán  con r e fe r e n c ia  a l  p a sa je ro  sentado 

sobre l a  s u p e r f ic ie  de apoyo 3.

Dos á rb o le s  tu b u la re s  1 0 , sensiblem ente v e r  

t i c a l e s ,  e stá n  d isp u esto s  a ambos lad o s de l a  ca ra  p o ste ­

r i o r  l a , c e rc a  de lo s  fla n c o s  l c . Un armazón c e n tr a l 1 1 , 

s o l id a r io  de l a  misma cara  1 & y  situ ad o  en su p a rte  in fe ­

r i o r ,  sop orta  e l  e je  7 y  una ménsula de f i j a c i ó n  12 para 

e l '  gato  8.

E l b a s tid o r  2 comprende dos p la ca s  la t e r a ­

le s  2^, sensiblem ente p a r a le la s  a l  plano Y~Y, y  s im é tr i­

cas re sp e cto  a é l ,  unidas tran sversalm en te  por un re sp a l30
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do 2 sensiblem ente v e r t i c a l  y  la  cara  in f e r io r  de rod a- c

dura c ita d a  2 . D ispuestos a ambos lad o s d e l resp ald o
o.

2 , c a e q u illo s  13 se a p lic a n  de modo d e s liz a n te  sobre lo s  c

á rb o le s  1 0 . E l resp ald o  4- e s tá  f i ja d o  a dos c á r t e la s  14-, 

s o l id a r ia s  d e l resp ald o  2C,

E l sentadero 3 l l e v a  un c o j ín  de apoyo 

5a , soportado por dos a la s  la t e r a le s  5-̂ • Cada una de la s  

a la s  5-̂ » e s tá  s itu ad a  fr e n te  a l  lado i n t e r io r  de una de 

la s  p la ca s  la t e i ’a le s  2^, y  a r t ic u la d a s  sobre e l l a  en 15 , 

a lred ed o r d e l e je  X-X. La a ltu r a  de la s  a la s  5 ,̂ y  l a  po­

s ic ió n  de la s  a r t ic u la c io n e s  15 son t a le s ,  que e l  e je  

X-X pasa sensiblem ente por la s  a r t ic u la c io n e s  de la s  ca­

deras d e l p a sa jero  c ita d o .

E l brazo o s c ila n te  6 se h a l la  orien tado 

oblicuam ente h a cia  a r r ib a , y  d isp u esto  sensiblem ente s i ­

guiendo e l  plano c e n tr a l Y-Y. Forma una p alan ca cuya sec 

ció n  d e la n te ra  6a e s tá  p r o v is ta ,  en su extremo l i b r e ,  de 

un r o d i l l o  1 7 , que se apoya sobre la  cara  de rodadura 2a 

d e l b a s tid o r  2 , y  cuya secció n  p o s te r io r  6^ más c o r ta , es 

t á  p r o v is ta  de una s u p e r f ic ie  de apoyo 1 8 , para e l  e x tr e ­

mo de una v a r i l l a  8„ de empuje d e l gato 8.

Una b ie le t a  1 9 , d isp u esta  sensiblem ente se­

gún e l  plano c e n tr a l Y-Y, une mecánicamente un punto d e l 

brazo 6 con l a  p a rte  d e la n te ra  d e l sentadero 5 . Sus dos 

extremos están  a r t ic u la d o s  a lred ed o r de dos e je s ,  s e n s i­

blemente p a r a le lo s  a l  e je  X-X, e l  e je  20 lle v a d o  por e l  

brazo y  e l  e je  21 lle v a d o  por una tu e rca  22, a p lic a d a  so­

bre un t o r n i l l o  s in  f i n  2p, de mando manual s o lid a r io  d e l 

sentadero 5 » En l a  r e a liz a c ió n  rep resen tad a en la s  f ig u ­

ra s  1  a 3» l a  b ie le t a  de unión 1 9 .comprende dos v a r i l l a s30
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19a sensiblem ente p a r a le la s  que se sobreponen a l  brazo 6 , 

m ientras que e l  e je  20 se encuentra sensiblem ente a me­

d ia  d is ta n c ia  d e l e je  7 y  d e l r o d i l l o  1 7 .

E l gato 8 e s t a  asociad o a un acumulador 

oleo-neum ático 24-, alim entado por una fu en te  e x te r io r  ae 

f lu id o  bajo  p re sió n  (no re p resen ta d o ), por m ediación de 

un d is tr ib u id o r  h id rá u lic o  25.

£1 d is tr ib u id o r  2 5 , de t ip o  conocido, l le v a  

un c á r t e r  25a, en e l  que se d e s l i z a  una v á lv u la  de c o rre ­

d era de mando 25^. Siguiendo l a  p o s ic ió n  r e la t iv a  de la  

v á lv u la  de co rred era  25b y  d e l c á r t e r  25a, e l  conjunto 

formado por e l  gato  8 y  e l  acumulador 24 se h a l la ,  b ien  

puesto  en com unicación con l a  fu en te  de f lu id o  c ita d a , 

b ien  a is la d o  h id ráu licam en te, b ien  puesto en d e p ó sito .

E l c á r te r  25& es s o lid a r io  de l a  base 1 y  

l a  v á lv u la  de co rred era  25b es a rra stra d a  por e l  brazo 6, 

por m ediación d e l dedo l a t e r a l  6 y  de l a  unión e lá s t ic a
v

2 6 . La d is p o s ic ió n  de lo s  d ife r e n te s  elem entos c ita d o s  es 

de t a le s  c a r a c t e r í s t i c a s ,  que e l  gato  8 es  puesto en de­

p o s ito  cuando e l  brazo 6 se encuentra en p o s ic ió n  a l t a ,  

a is la d o  cuando se encuentra en p o s ic ió n  in term ed ia , y  pues 

to  en com unicación con l a  fu en te  de f lu id o  cuando se en­

cu en tra  en p o s ic ió n  b a ja .

Una unión de re g u la c ió n  en c o la  de milano

2 7 , que perm ite un d eslizam ien to  p a r a le lo  a l  de l a  v á lv u ­

l a  de co rred era  25b , une e l  c á r t e r  25a con l a  base 1 . Una 

p alan ca  28 de re g u la c ió n  manual de la  p o s ic ió n  d e l c á r te r  

25a ? a r t ic u la d o  d e trá s  de l a  base 1 , e s tá  p r o v is ta  en uno 

de sus extremos de una empuñadura de mando 28a , y  su otro  

extremo. 28b se h a l la  ap lica d o  en una exten sió n  29 d e l cár

I
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t e r  25a . En la  r e a liz a c ió n  rep resen tad a en la s  f ig u r a s  

1 a 4 , la  d ir e c c ió n  de d eslizam ien to  .de l a  v á lv u la  de c_o 

rre d e ra  25^ y de l a  unión en c o la  de m ilano 27 se h a lla  

o rien tad a  v e rtic a lm e n te .

E l funcionam iento d e l a s ie n to  a s í  c o n s t i­

tu id o  es e l  s ig u ie n te :

Estando parado e l  v e h ícu lo  y  l a  fu en te  de 

f lu id o  b ajo  p re s ió n , e l  b a s tid o r  se encuentra a tope en 

una p o s ic ió n  b a ja  B ( f ig u r a  4 ) .  Debido a e l l o ,  l a  comuni­

ca c ió n  en tre  e l  gato 8 y  l a  fu en te  de p re s ió n  -  fu e ra  de 

s e r v ic io  en e l  momento considerado -  queda completamente 

a b ie r ta  por e l  d is t r ib u id o r .25.

Se pone entonces en marcha l a  fu en te  de 

p re s ió n , que alim enta inmediatamente a l  gato  8; A l su b ir  

poco a poco de p re sió n  e l  acumulador 2 4 , la  v a r i l l a  d e l 

empujador 8& se apoya progresivam ente sobre l a  secc ió n  6b 

y  provoca l a  nueva subida de l a  secció n  6a y  d e l b a s tid o r  

2 . Después de una s e r ie  de movimientos t r a n s i t o r io s ,  que 

corresponden a l a  dinám ica d e l sistem a h id r á u lic o  y  a su 

am ortiguación , e l  b a s tid o r  2 se in m o v iliz a , fin a lm en te , 

a una a ltu r a  de e q u il ib r io  E ( f ig u r a  4 ) ,  que corresponde 

a una in c lin a c ió n  d e l brazo 6, para la  que l a  v á lv u la  de 

co rred era  25b ocupa, re sp e cto  a l  c á r t e r  25a , l a  p o s ic ió n  

que ocasiona e l  a is lam ien to  h id rá u lic o  d e l gato  8. La pre 

s io n  en e l  gato 8 es entonces de t a l  magnitud, que su em­

puje e q u ilib r a  exactamente e l  peso d e l b a s tid o r  2.

S i  un p a sa jero  ocupa su lu g a r  sobre la  su­

p e r f ic ie  de apoyo 3, e l  sistem a queda d e seq u ilib ra d o  por 

su peso y  e l  b a s tid o r  2 d escien d e. Por e l  juego d e l b ra­

zo 6 y  de l a  v á lv u la  de co rred era  25b» e l  gato  8 es enton30
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ce s  realim en tado en f lu id o  b ajo  p re s ió n , h a sta  e q u ilib r a r  

e l  peso suplem en tario , y  e l  b a s tid o r  -2 v u e lv e , finalm en­

t e ,  a l a  a ltu r a  E.

Lá p o s ic ió n  media d e l a s ie n to  e s , por con 

s ig u ie n t e ,  independiente d e l peso d el p a s a je ro .

Para m o d ificar e s ta  p o s ic ió n  media, b asta  

con que e l  p a sa je ro  d esp lace  e l  c á r t e r  25a re sp e cto  a la  

base 1 ,  sigu ien d o la  d ire c c ió n  de d eslizam ien to  de la  v á l 

v u la  de co rred era  25^, actuando sobre l a  palan ca 28 por 

l,a empuñadura 28a . E l conjunto h id r á u lic o  a ctú a  entonces 

de t a l  modo, que l a  v á lv u la  de co rred era  25-̂  s ig a  a l  cá r  

t e r  25a * y  e l  b a s tid o r  2 se e s t a b i l i z a  en una nueva a lt u  

r a  de e q u i l ib r io ,  que corresponde a l  a is la m ien to  h idráu­

l i c o  d e l g a to  8 y  d e l acumulador 24-,

E l p a sa jero  puede, además, a ju s ta r  l a  in ­

c l in a c ió n  d e l sentadero 5» actuando sobre e l  t o r n i l l o  25, 

Antes d e l arranque d e l v e h íc u lo , l a  p o s i 

c ió n  media d e l a s ie n to  y  la  in c lin a c ió n  corresp on d ien te  

d e l sen tadero 5 pueden, por c o n sig u ie n te , re g u la rs e  con 

mucha f a c i l i d a d ,  a su co n ven ien cia , por e l  p a s a je ro .

Estando e l  v e h ícu lo  en movimiento, e l  bas. 

t id o r  2 se d esp la za  re sp e cto  a l a  base 1 ,  para am orti­

guar la s  sacudidas y  la s  v ib ra c io n e s  experim entadas por 

é s t e ,  y  a i s l a r  de la s  mismas a l  p a s a je ro .

La s u p e r f ic ie  de apoyo o s c i la  entonces en 

t r e  dos p o s ic io n e s  extrem as H y B ( f ig u r a  4-). E l r e s p a l­

do 4- conserva una d ire c c ió n  f i j a  re sp e cto  a la s  co rred e­

ra s  10 , m ientras que e l  sentadero 5 o s c i la  a lred ed o r d e l 

e je  X-X, s o l id a r io  d e l re sp a ld o  4-, E stas o s c ila c io n e s  re  

ducen l a  am plitud de lo s ’1 movimientos de l a  p a rte  delante.
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r a  d e l sentadero 5 re sp e cto  a lo s  d e l resp a ld o  4 . Debido 

a e l l o ,  la s  r o d i l la s  d e l p a sa je ro  permanecen próximas a 

un punto A f i j o  re sp e cto  a l  v e h ícu lo  y  se d esp la za n , por 

c o n sig u ie n te , m uy-ligeram ente re sp e cto  a lo s  mandos de 

p ie .  Por lo  ta n to , e l  p a sa jero  conserva perfectam en te e l  

c o n tro l de sus mandos.
«

Respecto a la s  v ib ra c io n e s  comprobadas en 

te rre n o  v a ria d o , que se s itú a n , en g e n e ra l, en fr e c u e n c ia ;j 

su p e rio re s  a 1 ,5  Hz, e l  sistem a oleoneum ático t ie n e  un 

comportamiento sensiblem ente p a s iv o , quedando p r á c t ic a ­

mente s in  e fe c to  lo s  movimientos ráp id os de l a  v á lv u la  

co rred era  25^ sobre e l  gato  8, debido a l a  capacidad d e l 

acumulador 2 4 . La acció n  d e l d is tr ib u id o r  25 se l im it a ,  

por c o n sig u ie n te , a mantener, con una co n stan te  de tiem ­

po e levad o , l a  p o s ic ió n  media d e l b a s tid o r  2.

Por co n sig u ie n te , l le g a  a s e r  muy f á c i l  

a ju s ta r  l a  fre c u e n c ia  adecuada y  l a  am ortiguación d e l 

sistem a p asivo  c ita d o , para obtener de l a  suspensión ren­

dim ientos dinám icos que aseguren la  comodidad d e l p a sa je ­

r o ,  a is lá n d o lo  a l  máximo de la s  sacudidas d e l v e h íc u lo .

■ La e x p e rie n c ia  demuestra que e l  conductor 

de una máquina equipada con e ste  a s ie n to  s u fr e ,  en l a  d i ­

r e c c ió n  v e r t i c a l ,  cu atro  a cin co  veces menos v ib ra c io n e s  

que con un a s ie n to  con ven cio n al, conservando sim ultánea­

mente e l  c o n tro l de lo s  mandos de p ie ,  y  s in  p e r c ib ir  nin  

guna m o le stia  se n s ib le  en l a  conducción. Por o tra  p a r te , 

e l  e je  X-X de o s c ila c ió n  d e l sen tadero, a l  c o in c id ir  con 

l a  a r t ic u la c ió n  de la s  caderas d e l conductor, la s  d e fo r­

maciones de l a  s u p e r f ic ie  de apoyo 5 son soportadas muy 

fá c ilm e n te .
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Además, e s te  a s ie n to  puede adaptarse a 

lo s  c i r c u i t o s  de media p re sió n  de lo s  v e h íc u lo s , que e s­

tá n  p r o v is to s  de un grupo h id r á u lic o , y  l a  u t i l iz a c ió n  

de e s ta  media p re sió n  (v a r ia s  decenas de b a r e s ) , asegura 

un esp a cio  de in s ta la c ió n  muy pequeño de lo s  componentes, 

sobre todo cuando excede de 50 b are s, lo  que es e l  caso e i  

numerosos v e h íc u lo s  e x is te n te s .  Finalm ente', debido a la  

c ir c u la c ió n  permanente d e l f lu id o  h id r á u lic o  en lo s  e le ­

mentos de suspen sión , l a  am ortiguación puede e fe c tu a rse  

s in  increm ento e x ce siv o  de tem peratura.

Por o tra  p a r te , todos lo s  elem entos h i ­

d r á u lic o s  y  todos lo s  elem entos m óviles se h a lla n  s e n s i­

blem ente s itu a d o s  bajo  l a  s u p e r f ic ie  de apoyo 3, y  e l  es 

p a ció  de in s ta la c ió n  d e l conjunto es d e l mismo orden que 

e l  de un a s ie n to  c lá s i c o .

E l a s ie n to  represen tado en la s  f ig u r a s  

5 a 8 comprende un brazo o s c ila n te  50, o rien tad o  o b lic u a  

mente y  a r t ic u la d o  a lred ed o r de un e je  tr a n s v e r s a l 51» 

sensiblem ente h o r iz o n ta l y  d isp u esto  en l a  p a rte  in fe ­

r i o r  d e l b a s tid o r  2.

E l extremo l i b r e  50a d e l brazo 50 se apo 

ya  sobre l a  ca ra  i n f e r io r  Ib sensiblem ente h o r iz o n ta l de 

l a  b ase , estando d isp u e sta  e s ta  cara  Ib b ajo  e l  sentade­

ro  5 .

E l brazo 50 forma una palan ca sometida 

a l a  a cc ió n  de un gato  52, s o lid a r io  de un armazón 2 ¿ v 

f i ja d o  a l  b a s t id o r  2 . E stá  d isp u esto  sigu ien d o s e n s ib le ­

mente e l  plano de s im e tr ía  Y-Y, y  su extremo l ib r e  50a 

e s tá  p r o v is to  de un r o d i l lo  53» que rueda sobre l a  ca ra  

Ib* En l a  proxim idad d é l;.e je  5 1 » e l  brazo 50 comprende30
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una s u p e r f ic ie  de apoyo 5^ para e l  extremo de una v a r i l l a  

de empuje 52a d e l gato 5 2 . Un e je  interm edio 5 5 , p a ra le ­

lo  a l  e je  5 1 , s ir v e  de a r t ic u la c ió n  a l  extremo de la  b ie  

l e t a  19 , opuesto a la  a r t ic u la c ió n  21.

E l gato 52 se h a l la  asociad o a l  acumula­

dor 24- y  a l  d is tr ib u id o r  25, ambos d isp u esto s  sobre e l  

b a s tid o r  2 . E l c á r t e r  25a d e l d is tr ib u id o r  25 e s tá  monta 

do sobre un soporte 56 ( f ig u r a  7 ) ,  a r t ic u la d o  en 57 so­

bre e l  b a s tid o r  2, a lred ed or de un e je  p a r a le lo  a l  e je  

5 1 , de t a l  modo que la  d ir e c c ió n  de d eslizam ien to  de la  

v á lv u la  de co rred era  de mando 25b» re sp e cto  a l  c á r t e r  

25a» sea p erp en d icu lar a l  c ita d o  e je  5 1 . E l extremo l i ­

bre de un dedo la t e r a l  50c, s o lid a r io  d e l brazo 50, se 

h a l la  unido a l a  v á lv u la  co rred era  25^, por m ediación de 

la  unión e lá s t ic a  58 ( f ig u r a  7 ) .

Una palanca 59 de re g u la c ió n  manual de l a  

p o s ic ió n  d e l c á r t e r  25a , e s tá  a r t ic u la d a  en 60 sobre la

p la c a  l a t e r a l  2^. S ituad a paralelam ente a l a  c ita d a  p la ­

ca  l a t e r a l  2  ̂ y  ligeram ente in c lin a d a  sobre l a  h o rizo n ta l, 

l l e v a  en uno de sus extremos una empuñadura de mando 59a» 

y  en su o tro  extremo un dedo 59^ in tro d u cid o  en una ranu 

ra  6 1 , formando le v a  d e l soporte  56.

En funcionam iento, e l  empuje de l a  v a r i l l a  

52a sobre la  s u p e r f ic ie  de apoyo 54-, mantiene l a  o b lic u i  

dad d e l brazo 50 y  contrapesa e lásticam en te  e l  peso d el 

b a s tid o r  2 y  d e l p a sa je ro .

Para re g u la r  la  a ltu r a  de e q u il ib r io  E d el 

b a s tid o r  2, t a l  como se represen ta en t r a z o s  continuos en 

l a  f ig u r a  8, e l  p a sa jero  actúa sobre la  empuñadura de man 

do 59a . Cambia de e ste  modo,, por m ediación d e l dedo 59 »̂30
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de l a  ranura 61 y  d e l soporte 59j l a  p o s ic ió n  d e l c á r t e r  

25a re sp e cto  a l  b a s tid o r  2  y  a l  e je  5 1 » Según un proceso 

análogo a l  ya d e s c r ito  para l a  r e a liz a c ió n  de la s  f ig u ­

r a s  1  a 4 , l a  p o s ic ió n  de e q u il ib r io  d e l brazo 50 y  d e l 

b a s t id o r  2 queda m odificada a co n ven cien cia  d e l p a sa je ­

r o .
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La f ig u r a  8 muestra la s  p o s ic io n e s  extremas 

de l a  s u p e r f ic ie  de apoyo 3 d e l a s ie n to  de la s  f ig u r a s  5 

a 8 re sp e cto  a l a  base 1 ,  cuando e l  v e h ícu lo  e s tá  som eti 

do a la s  sacudidas y  a la s  v ib ra c io n e s  de l a  marcha en 

te rre n o  v a r ia d o . E l resp ald o  4  conserva una d ire c c ió n  c o n 3 

ta n te  re sp e cto  a lo s  á rb o le s  10 sobre lo s  que se d e s l iz a  

e l  b a s t id o r  2, m ientras que e l  sentadero 5 o s c i la  a lre d e ­

dor d e l e je  X-X, de t a l  modo que la s  r o d i l l a s  d e l p asaje  

ro  permanecen próximas a l  punto f i j o  A.

En cuanto a l  s ie n to  de la s  f ig u r a s  5 a 8, 

l a s  v e n ta ja s  de comodidad y  de esp acio  de in s ta la c ió n  ob­

te n id a s  son la s  mismas que en e l  caso de l a  r e a liz a c ió n  

de la s  f ig u r a s  1 a 4 . Por o tra  p a r te , lo s  elem entos pesa 

dos y  s e n s ib le s  d e l sistem a oleo-neum ático, que se bene­

f i c i a n  de l a  suspensión d e l b a s t id o r , tra b a ja n  en co n d i-/
c io n e s  m ejoradas.

La in ven ción  no se l im ita  a la s  formas de 

r e a l iz a c ió n  anteriorm ente d e s c r i t a s ,  y  puede comprender 

numerosas v a r ia n te s «

En e s p e c ia l ,  t a l  como se re p resen ta  en la s  

f ig u r a s  9 y  10 , l a  p a rte  o s c ila n te  de l a  base 5» puede 

l im it a r s e  a una punta r o t a t iv a  6 1 , a r t ic u la d a  a lred ed or 

de un e je  tr a n s v e r s a l  h o r iz o n ta l Z-Z. E l sentadero 5 l i e  

va  en to n ces, una p a rte 1 62.-.s o lid a r iz a d a  con e l  resp ald o  430
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por un soporte 65» montado sobre e l  b a s tid o r  2 (no re p re ­

sen tad o ). Dicha d isp o s ic ió n  perm ite s im p li f ic a r  co n sid era  

blemente la  e s tru c tu ra  d e l b a s tid o r  2 y  d e l sentadero 5 » 

y  l a  e x p e rie n c ia  ha demostrado que g a ra n tiz a  una comodi­

dad s a t i s f a c t o r ia  a l  p a sa je ro .

La f ig u r a  9 m uestra, esquem áticam ente, una 

v a r ia n te  d e l a s ie n to  de la s  f ig u r a s  1 a 4-, p r o v is ta  de 

dicho sen tad ero , en la  que e l  r o d i l lo  17 rueda sobre una 

cara  in f e r io r  64- d e l soporte 65.

La f ig u r a  10 muestra esquemáticamente una 

v a r ia n te  d e l a s ie n to  de la s  f ig u r a s  5 3-8 , p r o v is ta  d e l 

mismo sentadero en dos p a rte s  6 1 , 6 2 .

REIVINDICACIONES

Los puntos de in ven ción  p ro p ia  y nueva, que 

se p resen ta  para que sean o b je to  de e s ta  s o l ic i t u d  de Pa­

te n te  de Invención en España, por VEINTE años, son lo s  

que se recogen en la s  r e iv in d ic a c io n e s  s ig u ie n te s :

l a , -  Perfeccionam ientos in tro d u cid o s en un 

a s ie n to  para v e h íc u lo , especialm ente para v e h ícu lo  té r r o s  

t r e  d estin ado a d esp lazarse  por te rre n o  a cc id en tad o , que 

comprende una base s o lid a r ia  d é l v e h íc u lo , un b a stid o r  

m óvil re sp e cto  a la  base y  que soporta un sentadero y  un
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resp a ld o  para un pasadero, medios e lá s t ic o s  de unión en­

t r e  e l  b a s tid o r  y  l a  b ase, que comprenden un brazo o s c i­

la n te ,  llevan d o  e l  b a s tid o r  medios de desplazam iento en 

t r a s la c ió n  v e r t i c a l  re sp e cto  a la  b ase, presentando e l  

sen tad ero , en s e r v ic io ,  un movimiento de ro ta c ió n  a lred e  

dor de un e je  h o r iz o n ta l que pasa sensiblem ente por la s  

r o d i l l a s  d e l p a s a je ro , c a ra c te r iz a d o s  porque e l  sentade­

ro  e s ta  a r t ic u la d o  sobre e l  b a s tid o r  independientem ente 

d e l re sp a ld o , porque e ste  e s tá  p ro v is to  de órganos de 

órganos de guiado en tr a n s la c ió n  v e r t i c a l  re sp e cto  a l a  

b a s e , porque e l  sentadero e s tá  unido a un extremo d e l 

brazo o s c ila n te  por m ediación de una b ie le t a ,  estando uni 

do e l  o tro  extremo d e l brazo o s c i la n te ,  más a l l á  de su 

e je  de o s c i la c ió n ,  a un medio de e q u ilib ra d o  que g a ra n ti 

za una. a ltu r a  de base p re re g u la b le  re sp e cto  a l a  base e 

independiente d e l peso d e l p a s a je ro , y  porque lo s  medios 

de desplazam iento en tr a n s la c ió n  v e r t i c a l  d e l b a s tid o r  y  

d e l resp ald o  comprenden, a l  menos, una co rre d e ra .

2 3 . -  P erfeccion am ien tos según l a  r e iv in d i­

ca c ió n  1 3 , c a r a c te r iz a d o s  porque lo s  medios de d esp laza­

miento en tr a n s la c ió n  v e r t i c a l  d e l b a s tid o r  y  d e l r e s p a l­

do e stá n  c o n s t itu id o s  por dos á rb o le s  v e r t i c a le s  f i ja d o s  

a l a  b ase , a lo s  dos lad o s de l a  cara  p o s te r io r  d e l r e s ­

paldo re sp e cto  a l  emplezamiento d e l p a s a je ro , sobre lo s  

que son a p lic a d a s  respectivam ente en d eslizam ien to  c a r te  

la s  a r t ic u la d a s  sobre e l  resp ald o  y  c a s q u illo s  s o lid a r io s  

d e l b a s t id o r .

3- • -  P erfeccion am ien tos según una de la s  

r e iv in d ic a c io n e s  13 ó 2 3 , c a ra c te r iz a d o s  porque e l  medio 

de e q u ilib ra d o  e s tá  c o n stitu id o  por un gato  h id r á u lic o ,
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cuyo cuerpo se encuentra f i j o  re sp e cto  a l a  b ase , y  cuyo 

acumulador de a lim en tación  e s tá  unido a una fu en te  de pr£ 

s ió n , por m ediación de un d is tr ib u id o r  re g u la b le  manual­

mente, que comprende un c á r t e r  s o lid a r io  d e l b a s tid o r  mó­

v i l  re sp e cto  a l a  b ase, y  una v á lv u la  co rred era  de mando 

f i j a  re sp e cto  a la  b ase.

4 a . -  P erfeccion am ien tos según una de la s  

r e iv in d ic a c io n e s  I a a 3- j  c a ra c te r iz a d o s  porque la  b ie le -  

t a  e s tá  a r t ic u la d a , por una p a r te , sobre e l  brazo o s c ila n  

te  en tre  e l  punto de apoyo' de l a  v a r i l l a  d e l gato de equi 

lib ra d o  y  e l  punto de apoyo d e l brazo mismo sobre la  ba­

s e , y  por o tra  p a r te , sobre e l  extremo d e l sentadero que 

pasa sensiblem ente por e l  e je  de la s  r o d i l l a s  d e l p asa- 

je r o .

5a . -  P erfeccion am ien tos según una de la s  

r e iv in d ic a c io n e s  I a a 3~t c a ra c te r iz a d o s  porque la  b ie le  

t a  e s tá  a r t ic u la d a , por una p a r te , sobre e l  brazo o s c i­

la n te ,  en tre  su e je  de o s c ila c ió n  y  e l  punto de apoyo d el 

brazo mismo sobre l a  cara  in f e r io r  d e l sentadero y ,  por 

o tra  p a r te , sobre e l  extremo d e l sentadero que pasa sen­

siblem ente por e l  e je  de la s  r o d i l la s  d e l p a s a je ro .

6a . -  P erfeccion am ien tos según una d e .la s  

r e iv in d ic a c io n e s  I a a 5-» c a ra c te r iz a d o s  porque e l  pun­

to  de apoyo d e l brazo o s c ila n te  sobre la  base o sobre la  

cara  in f e r io r  d e l sen tadero, e s tá  p ro v is to  de un r o d i l lo  

en co n tacto  con un área de rodadura.

7a . -  Perfeccionam ientos según una de la s  

r e iv in d ic a c io n e s  I a a 6a , c a ra c te r iz a d o s  porque e l  oxtre  

mo de la  b ie le t a  e s tá  unido a l  extremo de la  base por 

m ediación de un t o r n i l l o  de re g u la c ió n  de l a  in c lin a c ió n
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d e l sen tad ero .

8 a .-  "PERFECCIONAMIENTOS INTRODUCIDOS EN 

UN ASIENTO PARA VEHICULO TERRESTRE DESTINADO A DESPLAZAR 

SE POR TERRENO ACCIDENTADO".

T al y  como se ha d e s c r ito  en l a  Memoria 

que an teced e, representado en lo s  d ib u jo s  que se acompa­

ñan y  para lo s  f in e s  que se han e s p e c if ic a d o .

E sta  Memoria con sta  de v e in t id ó s  h ojas es­

c r i t a s  a máquina por una s o la  c a ra .

M adrid, o o

20

25

30
JMM/,



IMSTITUT KATIOHAIi JjE EECHEEOKE i a  6  6 0 6 0

U  ( i c  m i y - x  

% = }

19 \ ^ - ^ -
k J A

™ \ > ^ C

TCTn̂ rw=>.uL! ?nr-----T
, ¿ J  V-'W

■ «a





IE oT ITU T  Ka TICNü L  DL EECEí t .CEE

F¡(j. 3

y - :





INSTITUI NA1 •IOíúJ, J)E EECHlííCHE I I I A €:■ r ■: •L* ",í ' '



I M I T O  Kfi'-’JGfc/.L JJE RECHEKCHE... IV/V 6  8 0 6 0



o






	Bibliographic data
	Description
	Claims
	Drawings



