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DESCRIPCION

Dispositivo de control para caja de engranajes, en particular para caja de engranajes de un vehiculo a motor, con un
sistema para identificar el engranaje engranado

La presente invencion se refiere en general a un dispositivo de control para una caja de engranajes, en particular
para una caja engranajes de un vehiculo a motor, que comprende una palanca de control operable por el conductor
y al menos un miembro alargado de transmisién mecanica intercalado entre la caja de engranajes y la palanca de
control para transmitir los comandos de engranamiento impartidos por el conductor a través de la palanca de control
hasta al menos un miembro de engranamiento del interior de la caja de engranajes, y mas en particular a un sistema
de identificacién del engranaje engranado para ser instalado en un dispositivo de control de caja de engranajes para
proporcionar una sefal indicativa del engranaje actualmente engranado.

La expresién “miembro alargado de transmisién mecéanica” utilizando anteriormente ha de ser entendido como
referido, en la descripcién que sigue y en las reivindicaciones, a cualquier miembro mecanico capaz de transmitir un
comando por medio de un movimiento de traslaciéon. Un miembro mecéanico de ese tipo puede ser tanto un miembro
rigido, tipicamente una varilla, como un miembro flexible, tipicamente un cable Bowden.

El documento US 6.569.045 divulga un dispositivo de control para una caja de engranajes de una bicicleta que
incluye un cable de control flexible para transmitir los comandos impartidos por el ciclista, a través de una palanca de
cambio montada en el manillar, hasta un derivador (delantero o trasero) de la caja de cambios, asi como un sistema
para identificar el engranaje engranado, sistema que comprende un miembro mévil sujeto directamente al cable de
control y provisto de un contacto movil, un alojamiento tubular montado entre dos secciones de funda por dentro del
cual puede deslizarse el cable de control, y pistas conductoras realizadas en la superficie de una cavidad del
alojamiento a lo largo de cuyas pistas es deslizable el contacto moévil, de tal manera que la posicién lineal del cable
de control, y con ello del engranaje engranado, puede ser deducida midiendo un cambio de la resistencia eléctrica
resultante del desplazamiento del contacto mévil a lo largo de las pistas. Sin embargo, un sistema de ese tipo para la
identificacion del engranaje engranado, tiene el inconveniente de que requiere montar el miembro movil
directamente en el cable de control y puede ser utilizado por lo tanto solamente en un dispositivo de control de caja
de engranajes provisto de un cable de traccidn-empuje, es decir, un cable que esta guiado tanto en la direccion de
traccion como en la direccién de empuje. Por lo tanto, no puede ser instalado en los extremos (ya sea por el lado de
la palanca de control o0 ya sea por el lado de la caja de engranajes) de los cables de control de los dispositivos de
control habituales para cajas de engranajes de los vehiculos a motor, puesto que estos extremos estan formados por
porciones a modo de varillas rigidas que han de ser guiadas y soportadas adecuadamente y por lo tanto no pueden
tener miembros moviles montados directamente en las mismas.

El documento EP-A-0 820 926 divulga un dispositivo de control para una caja de engranajes de una bicicleta que
incluye un cable de control dispuesto para transmitir a un derivador trasero de la caja de engranajes los comandos
impartidos por el ciclista a través de un botéon de cambio montado en el manillar, y un sistema para identificar el
engranaje engranado, cuyo sistema comprende un miembro mévil provisto de un iman montado directamente en el
cable de control y un sensor magnético de posicion sin contactos (que incluye, por ejemplo, una pluralidad de
sensores de efecto Hall), dispuesto para detectar la posicién del miembro moévil. Ademas del inconveniente de no
poder ser instalado en la porcién extrema rigida de un cable de control de un dispositivo de control de cambio de
engranaje de un vehiculo a motor debido a las mismas razones que las explicadas anteriormente, el sistema para
identificacion del engranaje engranado que se conoce a partir de la solicitud de Patente Europea mencionada en lo
que antecede, tiene el inconveniente de que el montaje de un elemento magnético moévil en un cable de control de
acero conlleva la magnetizacion del cable y con ello una pérdida de sensibilidad del sensor.

El documento EP-A-1 154 174 divulga un dispositivo de control para una caja de engranajes de un vehiculo a motor
que comprende una palanca de control operable por el conductor, un servomecanismo para asistir los comandos de
engranamiento impartidos por el conductor por medio de la palanca de control, y un cable que conecta la palanca de
control con el servomecanismo. El servomecanismo comprende una varilla de accionamiento, un motor con
engranaje reductor para impulsar el movimiento de traslacién de la varilla de accionamiento bajo el control de la
unidad de control electrénico, una varilla de control montada de modo que es capaz de trasladarse en paralelo con la
varilla de accionamiento, una palanca de conexién que esta articulada en un punto intermedio de la misma con el
cable y que esta conectada por el extremo opuesto de la misma por medio de una junta universal a un extremo de la
varilla de control, y un sensor de desplazamiento asociado al extremo de la varilla de control opuesto al extremo que
esta conectado a la varilla de potencia. Cuando el conductor opera la palanca de control, la unidad de control
electronico controla el motor para generar una fuerza de asistencia sobre la varilla de accionamiento en base a la
sefial proporcionada por el sensor de desplazamiento como resultado del desplazamiento de la varilla de control que
esta conectada al cable a través de la palanca de conexion. Puesto que la palanca de conexién no es estacionaria,
sino que se mueve en si misma como resultado del movimiento impartido a la varilla de accionamiento por el motor
con engranaje reductor, el desplazamiento de la varilla de control detectado por el sensor de desplazamiento no
corresponde, es decir no esta vinculado univocamente, al desplazamiento del cable. El dispositivo de control
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requiere por lo tanto que se disponga un sensor adicional para proporcionar a la unidad de control electrénico una
sefal indicativa de la posicion de engranamiento de la caja de engranajes.

Un dispositivo de contacto para una caja de engranajes de acuerdo con el preambulo de la reivindicacién 1
independiente es conocido mediante el documento EP-A-1 167 837.

Es un objeto de la presente invencidn proporcionar un sistema para identificar el engranaje que esta engranado para
un dispositivo de control para una caja de engranajes, en particular para la caja de engranajes de un vehiculo a
motor, que sea simple, barato y fiable, que pueda ser instalado en el vehiculo a motor en cualquier momento
después de la fabricacion del mismo sin necesidad de sustituir las piezas existentes del dispositivo de control, y que
pueda ser utilizado con cualquier dispositivo de control para una caja de engranajes que tenga al menos un miembro
alargado de transmisién mecanica intercalado entre la caja de engranajes y una palanca de control operable por el
conductor para transmitir los comandos de engranamiento impartidos por el conductor a través de la palanca de
control.

Este y otros objetos han sido alcanzados en su totalidad de acuerdo con la invencion en virtud de un dispositivo de
control para una caja de engranajes, en particular para una caja de engranajes de un vehiculo a motor, que tiene las
caracteristicas definidas en la reivindicacién independiente 1.

Otras ventajas caracteristicas de la invencidon se exponen en las reivindicaciones dependientes.

En resumen, la invencién esta basada en la idea de proporcionar un sensor de posicion dispuesto para detectar la
posicion de un miembro alargado de transmisién mecanica, ya sea rigido (tal como, por ejemplo, una varilla) o ya
sea flexible (tal como, por ejemplo, un cable Bowden), que esta intercalado entre la caja de engranajes y la palanca
de control y cuya posicion es representativa del engranaje engranado, en el que el sensor de posicién comprende un
elemento mévil de referencia, cuyo movimiento estd univocamente determinado por el movimiento del miembro
alargado de transmisién mecénica, asi como un elemento de deteccidon estacionario para detectar la posicién del
elemento de referencia, y en el que el elemento de referencia esta conectado mecanicamente a una porcién extrema
rigida del miembro de transmisién mecanica (ya sea por el lado de la palanca de control o ya sea por el lado de la
caja de engranajes) y esta separado de esa porcion.

De acuerdo con una realizacion que no forma parte de la invencion, el sensor de posicién es un sensor de posicion
lineal (ya sea de un tipo con contacto o ya sea de un tipo sin contacto), montado en paralelo con la porcion extrema
rigida del miembro de transmision mecanica. En este caso, el elemento de referencia mévil del sensor de posicion
incluye una porcién de conexion fijada directamente a la porcion extrema rigida del miembro de transmision
mecanica, y una porcion deslizante montada deslizantemente en el interior del elemento de deteccion estacionario a
lo largo de una direccion paralela con el eje de la porcién extrema rigida, pero separada de la misma.

De acuerdo con la invencion, el sensor de posicién es un sensor de posicién angular y el elemento de referencia es
un miembro giratorio conectado al miembro de transmisidbn mecanica a través de un mecanismo de conversion de
movimiento para convertir el movimiento de traslacion del miembro de transmision mecéanica en un movimiento
rotacional del miembro giratorio.

Otras caracteristicas y ventajas de la invencion se pondran de manifiesto a partir de la descripcién detallada que
sigue, dada Unicamente a titulo de ejemplo no limitativo, con referencia a los dibujos anexos, en los que:

Las Figuras 1 y 2 son una vista en perspectiva y una vista en planta, respectivamente, de una porcion extrema rigida
(por el lado que se enfrenta a la palanca de control) de un cable flexible para la transmisién de los comandos
procedentes de la palanca de control hasta una caja de cambios de un vehiculo a motor con un sistema para la
identificacion del engranaje engranado de acuerdo con una realizaciéon que no forma parte de la invencion:

La Figura 3 es una vista en perspectiva de una porcién extrema rigida (por el lado que se enfrenta a la caja de
engranajes) de un cable flexible para la transmisiéon de los comandos procedentes de la palanca de control hasta
una caja de engranajes de un vehiculo a motor provista de un sistema para identificar el engranaje engranado de
acuerdo con una realizacion que no forma parte de la invencioén, y

Las Figuras 4, 5 y 6 son una vista en perspectiva, una vista en planta y una vista en alzado lateral, respectivamente,
de una porcion extrema rigida (por el lado que se enfrenta a la palanca de control) de un miembro alargado de
transmisién mecanica para la transmision de comandos desde la palanca de control hasta una caja de engranajes
de un vehiculo a motor provista de un sistema de identificacion del engranaje engranado de acuerdo con una
realizacién de la invencion.

Haciendo referencia, en primer lugar, a las Figuras 1 y 2, un dispositivo de control para una caja de engranajes de
un vehiculo a motor incluye un miembro alargado flexible de transmisién mecanica que ha sido indicado en general
con 10 y que esta dispuesto de modo que transmite comandos de engranamiento impartidos por el conductor, a
través de una palanca de control (en si conocida y no representada) manualmente operable por el conductor, hasta
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un miembro de accionamiento del interior de la caja de engranajes (también conocida en si misma y no
representada). En el ejemplo ilustrado, el miembro 10 alargado flexible de transmisidbn mecanica es un cable
Bowden que incluye una funda 12 y un alambre de tension flexible (no representado) recibido deslizantemente en el
interior de la funda 12. En el extremo del lado de la palanca de control del alambre de tensién, se ha fijado un
elemento 14 en forma de varilla rigida, parte del cual esta recibida deslizantemente en un manguito de guia 16
portado por un miembro de conexidon 18 extremo montado en una pared 20 de una estructura 22 de soporte, para
soportar la palanca de control. Por su extremo libre que se proyecta desde el manguito de guia 16, el elemento 14 a
modo de varilla esta conectado a la palanca de control a través de una articulacion de bola 24 de tal manera que los
movimientos de inclinaciéon hacia delante y hacia atras de la palanca de control en la direccién de engranamiento
(que corresponde a la direccién longitudinal del vehiculo en una caja de engranajes convencional de tipo H), son
convertidos en movimientos de deslizamiento hacia delante y hacia atras del elemento 14 a modo de varilla, y con
ello del alambre de tension. En cada uno de los planos de seleccién, la palanca de control puede asumir una primera
y una segunda posiciones, es decir, una posicion adelantada y una posiciéon atrasada, respectivamente, en una
cualquiera de las cuales un engranaje respectivo esta engranado, asi como una posicion intermedia neutra en la que
no estd engranado ningun engranaje. Cada una de las posiciones mencionadas anteriormente de la palanca de
control en la direccion de engranamiento corresponde univocamente a una posicion lineal respectiva del elemento
14 a modo de varilla.

En particular, cuando se utilizan sistemas de gestion de motor de los denominados de arranque - y - parada, que
hacen que el motor se detenga cuando el vehiculo esta en posicion neutra para lograr una reduccion en el consumo
de combustible del vehiculo, es fundamental identificar de manera precisa la condiciéon neutra del vehiculo. A este
efecto, el dispositivo de control conforme a la invencion se ha provisto de un sistema para identificar el engranaje
engranado que comprende basicamente un sensor de posicion lineal 26 montado en paralelo con el elemento 14 a
modo de varilla para detectar la posicion lineal de ese elemento, y con ello del alambre de tension fijado al mismo, y
proporcionar de ese modo una sefal indicativa del engranaje engranado a una unidad de control electrénico (no
representada).

En el ejemplo ilustrado en las Figuras 1y 2, el sensor de posicion lineal 26 es del tipo de contacto, pero podria ser
también, por supuesto, del tipo de sin contacto. El sensor 26 incluye un elemento moévil 28 de referencia, conectado
de forma impulsada para su traslacion con el elemento 14 a modo de varilla, y un elemento de deteccién 30
estacionario provisto de pistas eléctricamente conductoras (no representadas) con el fin de detectar la posicion del
elemento moévil 28 de referencia, y con ello del elemento 14 a modo de varilla. De acuerdo con la realizacién
ilustrada, el elemento mévil 28 de referencia tiene una configuracion en forma de L e incluye una porcién 32
deslizante que esta dispuesta deslizantemente en el interior del elemento estacionario 30 de deteccion, y que esta
provisto de un contacto mévil (no representado) que desliza por las pistas eléctricamente conductoras del elemento
de deteccion 30 estacionario, y una porcion de conexion 34 fijada directamente al elemento 14 a modo de varilla. En
consecuencia, el movimiento del elemento mévil 28 de referencia estd determinado univocamente por el movimiento
del elemento 14 a modo de varilla. Otros detalles constructivos y funcionales del sensor de posicion lineal 26 no van
a ser descritos en la presente memoria, puesto que los mismos son ampliamente conocidos por los expertos en la
materia.

En virtud de que el elemento movil 28 de referencia del sensor de posicion lineal 26 esta conectado de manera
impulsada para su traslacion con el elemento 14 a modo de varilla, y por tanto con el alambre de tensién del cable
Bowden, el sensor 26 detecta la posiciéon actual del alambre de tensién y proporciona a la unidad de control
electrénico una senal correspondiente en base a la cual la unidad es capaz de averiguar el engranaje engranado.
Ademas, puesto que el elemento 14 a modo de varilla del cable Bowden no desliza directamente en el interior del
elemento de deteccién 30 estacionario, sino que el elemento de deteccién 30 estacionario detecta la posicion de un
elemento movil 28 de referencia montado en paralelo con el elemento 14 a modo de varilla, el elemento 14 a modo
de varilla puede estar guiado y soportado libremente en el manguito de guia 16.

Segun se ha mencionado en lo que antecede, el sensor de posicién lineal de contacto podria ser sustituido, por
supuesto, por un sensor de posicién lineal sin contacto, el cual puede ser también un elemento movil de referencia
conectado de forma impulsada para su traslacién con el elemento 14 a modo de varilla del cable Bowden, asi como
un elemento de deteccién estacionario montado en el manguito de guia 16 o en otro componente estacionario del
dispositivo de control. Es posible, por ejemplo, utilizar un sistema magnético, en el que el elemento movil de
referencia esté provisto de un iman y el elemento de deteccidn estacionario esté provisto de sensores de efecto Hall.
En este caso, puesto que una porcién deslizante del elemento movil de referencia no estd montada directamente en
el elemento a modo de varilla, es posible evitar problemas de pérdida de sensibilidad del sensor de posicion lineal
debido a la magnetizacion del elemento a modo de varilla.

Sin embargo, resulta posible utilizar cualquier otro tipo de sensor sin contacto, por ejemplo un sensor analdgico o
digital de radiofrecuencia. En este caso, el elemento mévil de referencia podra estar provisto de una antena
reflectora y el elemento de deteccion estacionario podra estar provisto de un modulador, un desmodulador y un
transmisor de senal de radiofrecuencia.

Un sistema para identificar el engranaje engranado que tiene un sensor de posicién lineal tal como el que se ha
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descrito en lo que antecede, podria ser también aplicado a un dispositivo de control para una caja de engranajes de
un vehiculo a motor que tenga un miembro alargado rigido de transmisién mecanica, tal como una varilla, puesto
que en este caso seria suficiente con conectar de manera impulsada el elemento mévil de deteccion del sensor para
su traslacién con la varilla, y montar el elemento de referencia estacionario del sensor en un componente
estacionario, ya sea del dispositivo de control o ya sea de la caja de engranajes.

Un ejemplo de montaje de sensor de posicién lineal 26 en el extremo del lado de caja de engranajes de un miembro
alargado de transmision mecéanica de un dispositivo de control para una caja de engranajes de un vehiculo a motor,
ha sido ilustrado en la Figura 3, en el que las partes y elementos idénticos o correspondientes con los de las Figuras
1y 2 han sido indicados con los mismos numeros de referencia.

También en este caso el miembro 10 de transmisién es un cable Bowden que incluye una funda 12 y un alambre de
tension flexible (no representado) recibido deslizantemente en el interior de la funda 12. Parte de un elemento 14 a
modo de varilla rigida sujeta a un extremo del cable de tension, ha sido recibida deslizantemente en un manguito de
guia 16 recibido por un miembro 18 de conexién extremo montado en una estructura de soporte 22 fijada a la caja
de engranajes. Por su extremo libre que se proyecta desde el manguito de guia 16, el elemento 14 a modo de varilla
ha sido conectado a través de una articulaciéon de bola 24 a un miembro de accionamiento (no representado) en el
interior de la caja de engranajes de tal manera que los movimientos de deslizamiento del cable de tension, y con ello
del elemento 14 a modo de varilla, en cualquiera de las direcciones, son convertidos en movimientos de traslacion o
de inclinacion del miembro de accionamiento en cualquiera de las direcciones. El sensor de posicionamiento lineal
26 incluye un elemento movil 28 de referencia, conectado de manera impulsada para su traslacién con el elemento
14 a modo de varilla, y un elemento de detecciéon 30 estacionario fijado al manguito de guia 16 y dispuesto para
detectar la posicion del elemento movil 28 de referencia, y con ello del elemento 14 a modo de varilla. De acuerdo
con la realizacion ilustrada, el elemento mévil 28 de referencia tiene una configuracién en forma de L, e incluye una
porcién 32 deslizante dispuesta deslizantemente en el interior del elemento de deteccién 30 estacionario, y una
porcién 34 de conexion fijada directamente al elemento 14 a modo de varilla, de tal manera que el movimiento del
elemento 28 movil de referencia estd determinado univocamente por el movimiento del elemento 14 a modo de
varilla, es decir, de la palanca de control.

Una realizacién de un sistema para identificar el engranaje engranado para un dispositivo de control para una caja
de engranajes de un vehiculo a motor de acuerdo con la invencién, que incluye una palanca de control 100 (de la
que solamente se ha representado una porcion extrema inferior de la misma) operable manualmente por el
conductor y un miembro 110 alargado de transmisidbn mecéanica dispuesto para transmitir los comandos de
engranamiento impartidos por el conductor a través de la palanca de control 100 hasta un miembro de
accionamiento del interior de la caja de engranajes, va a ser descrita ahora con referencia al ejemplo ilustrado en las
Figuras 4 a 6. De acuerdo con este ejemplo, el miembro 110 de transmisién es un cable Bowden que incluye una
funda 112 y un alambre de tensién flexible (que no puede ser apreciado en las Figuras) recibido deslizantemente en
el interior de la funda 112. En el extremo correspondiente al lado de palanca de control del alambre de tensién se ha
fijado un elemento 114 a modo de varilla rigida, el cual estd conectado por su extremo libre a la palanca de control
100 a través de una articulacion de bola 124, de tal manera que los movimientos de inclinacién hacia delante y hacia
atras de la palanca de control 100 en la direccion de engranamiento (correspondiente a la direccion longitudinal del
vehiculo en una caja de engranajes tradicional de tipo H), son convertidos en movimientos de deslizamiento hacia
delante y hacia atras del elemento 114 a modo de varilla, y con ello del alambre de tension.

En el sistema para identificacién del engranaje engranado de acuerdo con las Figuras 4 a 6, se utiliza un sensor de
posiciéon angular 126 conectado al elemento 114 a modo de varilla a través de un mecanismo de conversion de
movimiento para convertir el movimiento de traslacién del elemento 114 a modo de varilla en un movimiento
rotacional del elemento 128 de referencia. Mas especificamente, el mecanismo de conversién de movimiento incluye
un eje 140 conectado por un extremo del mismo, por medio de una articulacién 142 de bola, a un manguito 144
fijado al elemento 114 a modo de varilla, y por el extremo opuesto del mismo, por medio de una junta cardanica 146,
al miembro 128 giratorio. La conexion mediante junta cardanica 146 entre el eje 140 y el elemento 128 de referencia
permite desplazamientos del elemento 114 a modo de varilla en una direccion perpendicular a la direccion de
deslizamiento como resultado de los desplazamientos de la palanca de control 100 en direccion trasversal entre los
diversos planos de seleccion (normalmente tres). En virtud de la conexiéon a través del mecanismo de conversién de
movimiento, el movimiento (rotacional) del elemento 128 de referencia esta determinado univocamente por el
movimiento (traslacional) del elemento 114 a modo de varilla, es decir, de la palanca de control de la caja de
engranajes. El sensor de posicidon angular 126 detecta directamente la posicion angular del elemento 128 de
referencia y con ello, indirectamente la posicion lineal del elemento 114 a modo de varilla. La unidad de control
electronico es por lo tanto es capaz de averiguar el engranaje que esta engranado en base a la sefal de posicion
proporcionada por el sensor de posicion angular 126. También en ese caso, los detalles constructivos y funcionales
del sensor 126 han sido omitidos, puesto que son bien conocidos por los expertos en la materia.

La disposicién con un sensor angular puede ser aplicada igualmente a un dispositivo de control para una caja de
engranajes de un vehiculo a motor que tenga un miembro de transmisién alargado rigido, incluso aunque la
disposicién con un sensor de posicion lineal descrita en lo que antecede con referencia a las Figuras 1 a 3 sea
preferible por razones de tamano, simplicidad, construccion y costes.
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Naturalmente, manteniendo sin cambios los principios de la invencién, las realizaciones y detalles constructivos
puede variar ampliamente con respecto a los descritos e ilustrados Unicamente a titulo de ejemplo no limitativo.

Por ejemplo, en vez de ser manual, el dispositivo de control también podria estar robotizado, en cuyo caso el
miembro alargado de transmisién mecanica podria estar intercalado entre la caja de engranajes y un actuador que
esté controlado por la unidad de control electronico que gobierna el funcionamiento de la caja de engranajes.
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REIVINDICACIONES

1.- Dispositivo de control para una caja de engranajes, en particular para una caja de engranajes de un vehiculo a
motor, que comprende un miembro alargado (10; 110) de transmisién mecanica intercalado entre la caja de
engranajes y un miembro de control (100) para transmitir a la caja de engranajes los comandos impartidos a través
del miembro de control (100), de tal manera que el engranaje que esté engranado esté asociado a la posicion lineal
del miembro de transmision (10; 110),

en el que el miembro de transmision (10; 110) incluye una porcién (14; 114) extrema rigida,

en el que el dispositivo esta provisto de un sensor de posicién (26; 126) que comprende un elemento movil (28; 128)
de referencia, cuyo movimiento estd determinado univocamente por el movimiento de la porcion (14; 114) extrema
rigida, asi como un elemento de deteccién (30) estacionario dispuesto para detectar la posicion del elemento (28;
128) de referencia, estando el elemento (28; 128) de referencia conectado mecanicamente a la porcién (14; 114)
extrema rigida y separado de esta ultima;

en el que el elemento (128) de referencia es un elemento giratorio, en el que el dispositivo comprende ademas un
mecanismo (140, 142, 146) de conversion de movimiento que conecta el elemento (128) de referencia a la porcion
(114) extrema rigida de tal manera que el movimiento de traslacion de la porcién (114) extrema rigida es convertido
en un movimiento rotacional del elemento (128) de referencia, y en el que el sensor de posicién (126) es un sensor
de posicion angular dispuesto para detectar la posicion lineal de la porcion (114) extrema rigida mediante deteccién
de la posicién angular del elemento (128) de referencia;

estando el dispositivo caracterizado porque el mecanismo de conversion de movimiento incluye un eje (140)
conectado por un extremo del mismo a la porcién (114) extrema rigida por medio de una articulacién de bola (142) y
por el extremo opuesto del mismo al elemento (128) de referencia por medio de una junta cardanica (146).

2.- Caja de engranajes, en particular una caja de engranajes de un vehiculo a motor, que comprende un dispositivo
de control de acuerdo con la reivindicacion 1.



ES2371610T3

N\
10 14 32

FIG.2

1816



ES2371610T3







ES2371610T3

./

/ﬂzs

) \128

114

FIG.5 i

11



ES2371610T3

e |
&
144/‘—--...___/ C‘ :u
o N i \:
14 @ —= [\

126

i_:’_—\ﬁfé FIG.6

12



	Primera Página
	Descripción
	Reivindicaciones
	Dibujos

