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DESCRIPCION 

La presente invencian se refiere a una columna de direccion para un vehiculo a motor que presenta un cuerpo 

envolvente en el que este montado un husillo de direccion, con capacidad de giro alrededor del eje longitudinal del 

5 husillo, asi un cuerpo de soporte fijado o que puede ser fijado en el vehiculo a motor, de manera que el cuerpo 

envolvente es mantenido de forma ajustable en o sobre el cuerpo de soporte en, como minimo, una direcci6n 

paralela y/o transversal al eje longitudinal del husillo de direcciOn, y que puede ser fijado por un mecanismo de 

fijaciOn en posiciones distintas entre si y en el que el mecanismo de fijaci6n presenta, como minima, un elemento 

de fled& desplazable preferentemente con capacidad de giro, de manera que el cuerpo envolvente este fijado, 

10 corn° minimo, en una posici6n de bloqueo del elemento de fijaciOn en su posici6n en o sobre el cuerpo de soporte, 

siendo ajustable, como minima, en una posici6n de liberacion del elemento de fijaciOn el cuerpo envolvente con 

respecto al cuerpo de soporte, como minima, en una de las direcciones paralela y/o transversal con respecto al eje 

longitudinal del eje de direccion. 

15 Se conocen columnas de direccion de este tipo segOn nratiples formas de realizacion. Se designan tambien coma 

columnas de direcci6n ajustables, y permiten ajustar la posicion del volante en direcci6n paralela al eje longitudinal 

del husillo de direccion y/o en un ajuste de altura en una direcci6n transversal con respecto al eje longitudinal del 

husillo de direcciOn. Durante el viaje, el cuerpo envolvente este fijado en su posiciOn en el cuerpo de soporte 

mediante un mecanismo de fijacion. Si el mecanismo de fijacion se libera por el accionanniento del elemento de 

20 fijacion dispuesto de forma desplazable pasando a la posici6n de liberaciOn, el cuerpo envolvente puede ser 

ajustado, como mininno, en una direcci6n paralela y/o transversal al eje longitudinal del husillo de direcci6n con 

respecto al cuerpo de soporte fijado al vehiculo, y de esta manera se ajusta la posicion del volante montado en el 

husillo de direcci6n. Si en esta situaci6n se Ileva el elemento de fijaci6n nuevamente a la posiciOn de bloqueo, el 

cuerpo envolvente queda fijado nuevamente en el cuerpo de soporte. En funcionamiento normal, el cuerpo 

25 envolvente no se desplaza en la posiciOn de bloqueo del elennento de filed& con respecto al cuerpo de soporte. 

La situaci6n es distinta en el caso en el que el vehiculo colisiona con otro vehiculo o contra un objeto. En este 

caso, el volante fijado en el husillo de direccion no debe permanecer rigidamente en su posicion sino que, en el 

caso de un choque, debe amortiguar el cuerpo del conductor del vehiculo sobre el volante y desplazarse, por 

ejemplo, en la direcci6n del compartimiento del motor. En muchos casos, en este retroceso, se debe amortiguar la 

30 energia cinetica del conductor. Para ello, es conocido en las columnas de direcciOn de este tipo, el disponer el 

mecanismo de fijacion de forma tal que un desplazamiento del cuerpo de envolvente con respecto al cuerpo de 

soporte, que permite tambien el desplazamiento del cuerpo envolvente con respecto al cuerpo de soporte, incluso 

en la posiciOn de bloqueo del elemento de fijacion, en el caso en el que una colision del vehiculo proyecta el 

cuerpo del conductor sabre el volante. Una propuesta de la forma en la que, en caso de un choque, debe ser 

35 absorbida la energia del cuerpo del conductor sobre el volante en la columna de direcciOn en el desplazanniento 

del cuerpo envolvente con respecto al cuerpo de soporte, se puede observer en el documento WO 2008/083811 

Al. El objetivo del sistema de absorcion de energia que se da a conocer en dicha publicacion es, en Ultima 

instancia que en el caso de choque del cuerpo del conductor sabre el volante, la energia aplicada a la columna de 

direcci6n se pueda eliminar de manera lo mas regular posible y sin maximos de carga, puesto que los maximos o 

40 puntas de carga, o bien absorciones de energia en retroceso, aunnentan la probabilidad de heridas en el cuerpo del 

conductor. 

Otro tipo de problematica se produce en la liberacion del element° de fijacian cuando el mecanismo de fijaciOn no 

fija el cuerpo envolvente en su posiciOn relative con respecto al cuerpo de soporte. En esta situacion, se debe 

45 evitar que el cuerpo envolvente pueda ser Ilevado a una posicion relative con respecto al cuerpo de soporte, en la 

que en caso de cierre del mecanismo de fijacion ya no se pueda volver a Ilevar a la posicion de fijacion del tipo y 

forma requeridos, o que no se pueda ya garantizar la utilizacian funcional del sistema de direcciOn par el 

conductor. A efectos de limitar el rango de ajuste posible en la posicion de liberaciOn del elemento de fijaciOn, el 

documento WO 2008/083811 da a conocer un elemento de liberaciOn que al alcanzar la zona maxima de ajuste 

50 impide el desplazamiento adicional del cuerpo envolvente. En el caso de una colisiOn especialmente fuerte, se 

rompe el elemento de liberacion y permite, par lo tanto, un desplazamiento adicional del cuerpo envolvente junto 

con el husillo de direccion, de manera que pueden entrar en funciones los dispositivos de absorcion de energia 

correspondientes de la columna de direccion. Es un inconveniente de esta soluciOn, no obstante, que la rotura del 

elemento de liberaciOn proporciona una punta o maxima de fuerza o de carga que, en caso de una colision, puede 

55 defier de manera innecesaria al conductor del vehiculo. Esta punta o maxima de fuerza que se produce par la 

rotura del elemento de liberacion se produce en el caso de una colisiOn de manera adicional al maxima de fuerza 

en la transicion de rozanniento de fled& en rozamiento de deslizamiento, lo cual se produce cuando el cuerpo 

envolvente en la posici6n de bloqueo del elemento de fijaci6n, es decir, para la posici6n en la que el mecanismo de 

fijacion este cerrado, empieza a desplazarse con respecto al cuerpo de soporte. 

60 

Es un objetivo de la presente invencion perfeccionar una columna de la direccion del tipo mencionado de manera 

que, al contrario, de lo que ocurre en aquel, por una parte, el rango de ajuste posible del elemento de fijaciOn en la 

posici6n de liberaciOn, este limitado para el cuerpo envolvente con respecto al cuerpo de soporte pero, par otra 

parte, impide puntas o maximos de fuerza innecesarios en el caso de una colision o, coma minima, los disminuye 

65 con respecto al actual estado de la tecnica. 
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La presente invencion da a conocer que la columna de direcciOn presente, como minimo, un cuerpo de tope 

dispuesto de forma desplazable, y que colabore de manera directa o indirecta con el elemento de fijaciOn el cual, 

en la posici6n de liberaciOn del elemento de fijacion esta dispuesto en una primera posici6n, en la que la capacidad 

de ajuste del cuerpo envolvente con respecto al cuerpo de soporte este limitada, como minimo, en una direcci6n 

5 paralela y/o transversal con respecto al eje longitudinal del husillo de direcciOn y que este dispuesto en la posicion 

de bloqueo del element° de fijaciOn, corn° minim°, en una segunda posici6n en la que se encuentra fuera de 

acoplamiento con el cuerpo envolvente. 

En otras palabras, de acuerdo con la invencion, el elemento de liberacion por rotura conocido por el documento 

10 WO 2008/083811 es sustituido, como minimo, por un cuerpo de tope dispuesto de forma desplazable que colabora 

directa o indirectamente con el elemento de fijaciOn. En este caso, se preve que el cuerpo de tope en la posici6n 

de liberacion del elemento de fijaci6n, en la que se puede ajustar el cuerpo envolvente en su posici6n relativa al 

cuerpo de soporte, limite la capacidad de ajuste del cuerpo envolvente, es decir, el rango del posible ajuste. En la 

posiciOn de bloqueo del elemento de fijacion, es decir, en la posici6n normal de trabajo en la que tambien se 

15 desplaza el vehiculo se preve por el contrario que el cuerpo de tope sea dispuesto en una posicion en la que no 

este acoplado con el cuerpo envolvente, es decir, este fuera de acoplamiento con el cuerpo envolvente o bien, 

libera el cuerpo envolvente. De esta manera, se consigue que, en caso de una colisiOn en la que el elemento de 

fijacion se encuentra ciertamente en la posicion de bloqueo, el cuerpo de tope no tiene influencia alguna en el 

desplazamiento del cuerpo envolvente con respecto al cuerpo de soporte. Al contrario que en el estado de la 

20 tecnica conocida, el cuerpo de tope no genera, por lo tanto, en el caso de una colisiOn, un maximo o punta de 

fuerza adicional, puesto que no impide el desplazamiento del cuerpo envolvente con respecto al cuerpo de 

soporte. No obstante, el cuerpo de tope pernnite en la posici6n de liberacion del elemento de fijaciOn, el cual se 

selecciona solamente normalmente para vehiculos estacionarios, la limitacion del rango de ajuste posible del 

cuerpo envolvente con respecto al cuerpo de soporte, de manera que el cuerpo envolvente en la posiciOn de 

25 liberaciOn, no puede ser Ilevado a posiciones relativas con respecto al cuerpo de soporte que no se hayan previsto 

tambien por parte del fabricante. 

La invencion comprende tambien el caso de que el cuerpo de tope colabora no directamente con el cuerpo 

envolvente, sino con una pieza constructiva desplazada conjuntamente con el cuerpo envolvente en la direccion de 

30 funcionamiento para la limitacion del desplazamiento. 

En este caso, se tiene que controlar que, como cuerpo de soporte en el sentido de la invencion, se puede 

comprender tambien un cuerpo internnedio que en la posici6n correspondiente de ajuste actue en las colisiones sin 

capacidad de desplazamiento, siendo no obstante desplazable en otra posici6n de ajuste, por ejemplo, ajuste en el 

35 sentido de la altura. Por lo tanto, cuando se haga referencia en sentido amplio al cuerpo de soporte, este termino 

se puede utilizar siempre de forma analoga para el cuerpo intermedio. 

Los cuerpos de tope, segun la invenciOn, pueden limitar la capacidad de ajuste del cuerpo envolvente con respecto 

al cuerpo de soporte en una direcci6n paralela y/o transversal con respecto al eje longitudinal del husillo de 

40 direccion. En la direccian transversal al eje longitudinal del husillo de direcci6n, se puede Ilevar a cabo un ajuste en 

el sentido de la altura, es decir, en la posicion de funcionamiento normal del vehiculo, en direccion vertical. No 

obstante, basicamente, es posible tambien limitar el tope o limitacion de ajuste en otra direccion transversal con 

respecto al eje longitudinal del husillo de direcciOn mediante cuerpos de tope. El concepto transversal no este 

limitado en este caso a angulos ortogonales, sino que significa en esta acepcion, en especial, no paralelo o no 

45 colineal. El ajuste transversal o de altura puede tener lugar tambien mediante la basculacion correspondiente del 

cuerpo envolvente con respecto al cuerpo de soporte. 

El mecanismo de ajuste de las colunnnas de direccion de la invencion puede ser realizado en formas de disposiciOn 

distintas, conocidas en el estado de la tecnica. Asi resulta posible la construcci6n del mecanismo de fijaciOn de 

50 forma tal que el cuerpo envolvente sea mantenido en la posicion de bloqueo del elemento de fijacion 

exclusivamente por rozamiento en o sobre el cuerpo de soporte. No obstante, se pueden utilizar tambien en las 

columnas de direccion segOn la invencion, mecanismos de fijaci6n que preven en la posiciOn de bloqueo del 

elemento de fijacion una fijaci6n del cuerpo envolvente en o sobre el cuerpo de soporte por acoplamiento de forma 

o conjuntamente por rozamiento y acoplamiento de forma. Ademas, se debe observar que, las colunnnas de 

55 direccion segOn la invenciOn, pueden presentar dispositivos de absorciOn de energia tambien distintos del estado 

de la tecnica que, en el caso de una colision, permiten una elinninacian de energia opcionalmente adicional de tipo 

escogido. 

El elemento de fijacion puede ser tambien basicamente accionado de forma motorizada para poder ser Ilevado de 

60 la posiciOn de bloqueo a la posici6n de liberacion, e inversamente. No obstante, son variantes mas simples y 

ventajosas en cuanto a costes las que prey& que el elemento de fijaci6n pueda ser accionado a mano, es decir, 

que presente un asa accionable a mano. Esta puede ser desplazable, por ejemplo, de forma directa o indirecta 

sobre el cuerpo de soporte. El elemento de fijaci6n puede estar dispuesto basicamente de forma desplazable y/o 

con capacidad de giro. Se preve en formas de realizacion preferentes que el elemento de fijacion este constituido 

65 per un eje basculante del elemento de fijaciOn accionable a mano, con capacidad de giro o de basculacion, en 
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forma de palance, de manera que coincida de manera preferente con el eje del perno de fijaciOn del nnecanismo de 

fijaci6n. 

En formas de realized& preferentes, se preve que la columna de direcci6n presente, coma minima, un cuerpo de 

5 contra-tope, preferentemente, coma minima, dos cuerpos de contra-tope, de manera que el cuerpo de tope 

colabore en la posici6n de liberaciOn del elemento de fled& en la limited& de la capacidad de ajuste del cuerpo 

envolvente can respecto al cuerpo de soporte, coma minima, en una de las direcciones paralela y/o transversal 

con respecto al eje longitudinal del husillo de direcci6n con el cuerpo de contra-tope, preferentemente con los 

cuerpos de contra-tope. Este trabajo conjunto se activera, par lo tanto, habitualmente, solo cuando el cuerpo de 

10 tope establezca contacto con el correspondiente cuerpo de contra-tope. El cuerpo de tope puede estar dispuesto 

con capacidad de desplazamiento, par ejemplo, de forma directa o indirecta en o sabre el cuerpo de soporte. En 

este caso, el o los cuerpos de contra-tope estan dispuestos de manera ventajosa, directa o indirectamente en o 

sabre el cuerpo envolvente. Para constituir topes fijos, se preve de manera ventajosa que los cuerpos de tope, en 

su posici6n observado en la direcci6n del ajuste del cuerpo envolvente, esten fijados en o sabre el cuerpo de 

15 soporte y que el cuerpo o cuerpos de contra-tope en sus posiciones observados en la direccion del ajuste del 

cuerpo envolvente con respecto al cuerpo de soporte, esten fijados en o sabre el cuerpo envolvente. En este caso, 

se debe asegurar que el cuerpo de tope o bien los cuerpos de contra-tope se deben ajustar en cuanto a la fund& 

de tope de forma fija solamente en la direcciOn de la capacidad de ajuste del cuerpo envolvente con respecto al 

cuerpo de soporte. En otras direcciones, pueden estar dispuestos con capacidad de movimiento complete, lo cual 

20 ocurre tambien seg& la invenciOn para el cuerpo de tope para poderlo Ilevar desde la primera posici6n a la 

segunda posiciOn y nuevamente en retroceso. 

Realizaciones ventajosas preven que el cuerpo de contra-tope o los cuerpos de contra-tope de un rebaje 

determinado par las paredes laterales, de forma acanalada, preferentemente un orificio alargado en una direcci6n, 

25 preferentemente, en direcciones opuestas, limitan el desplazamiento del cuerpo envolvente can respecto al cuerpo 

de soporte y que el cuerpo de tope en la posicion de liberaciOn del elemento de fijaciOn se acopla en el rebaje de 

forma acanalada. El rebaje acanalado, preferentemente el orificio alargado, puede estar dispuesto en este caso de 

forma directa o indirecta en o sabre el cuerpo envolvente. 

30 El cuerpo de tope puede ser desplazado en vaiven entre la primera y la segunda posicion mediante un movimiento 

de desplazamiento. Tambien puede estar construido, de manera igualmente satisfactoria, de manera que mediante 

un movimiento de basculacion o de giro pueda pasar de la primera a la segunda posici6n y viceversa. Par lo tanto, 

es posible una disposici6n desplazable del cuerpo de tope o bien una disposicion de giro y de basculacion de dicho 

cuerpo de tope. Tambien se pueden realizar superposiciones de movimientos de basculacian o de giro y de 

35 desplazamiento del cuerpo de tope en su ruta entre la primera y la segunda posicion. 

Un primer tipo de variantes de realized& de la invencion preve la forrnacion del cuerpo de tope, como 

parcialmente en forma de pasador. Especialmente, en esta forma de realizacion, el cuerpo de tope puede ser 

desplazable, preferentemente de forma lineal directa o indirectamente, estando dispuesto en el cuerpo de soporte. 

40 La direcci6n de movimiento del movinniento de desplazamiento del cuerpo de tope puede tener lugar, par ejemplo, 

de forma ortogonal o bien en un plano normal al eje longitudinal del husillo de direcci6n. En el sentido de la 

colaboracion del elemento fijo y del cuerpo de tope, se puede prever en formas de realized& preferentes que el 

cuerpo de tope este guiado, coma minima, en una direcci6n de movimiento, preferentennente en dos direcciones 

de movimiento opuestas entre sí del cuerpo de tope con el elemento de fijacion, preferentemente a traves de, 

45 coma minima, un elemento acoplado preferentemente can un elemento acoplado al element° de fled& en la 

direccion de desplazamiento del elemento de fijacion, con el que el elemento de fijaciOn es ajustable entre la 

posiciOn de liberaci& y la posicion de bloqueo, o de manera preferente de forma directa sabre la superficie de 

guiado dispuesta sobre el elemento de fijaciOn. Adernas, es posible que el cuerpo de tope este guiado 

preferentemente, coma minima, sabre una, preferentemente dos, direcciones de movimiento opuestas entre si del 

50 cuerpo de tope, preferentemente, coma minima, sabre una superficie de control, preferentemente dos superficies 

de control, de nnanera que la superficie o superficies de control estan dispuestas sabre el elemento de fled& o 

sabre un elemento acoplado con el element° de fijacion en la direcciOn de desplazamiento en el element° de 

fijaciOn, can el que el elemento de fijacion es ajustable entre la posicion de liberacion y la posiciOn de bloqueo. Las 

superficies de control pueden ser consideradas o bien designadas en este sentido tambien coma guias de colise. 

55 Par ejemplo, es posible, en este caso, que el element° de fijacion este montado con capacidad de giro alrededor 

del eje de basculaciOn del elemento de fijacion, y que la superficie de control o las superficies de control presenten 

una forma de tipo, par lo menos de forma espiral par secciones envolviendo el elemento de fijacion. En el caso de 

dos superficies de control, estas pueden limiter una ranura preferentemente acanalada, en la que el cuerpo de tope 

este acoplado de manera forzada tal coma en una guia de colisa can el elemento de fijaciOn, preferentemente de 

60 forma permanente. Esta ranura puede estar dispuesta en o sabre el elennento de fijacion. En el caso de dos 

superficies de control, es posible Ilevar el cuerpo de tope con una primera superficie de control de la primera a la 

segunda posici6n, y can la segunda de las superficies de control, desplazar nuevamente en retroceso de la 

segunda a la primera posici6n. Este acoplamiento forzado con dos superficies de control puede ser sustituido en 

otra forma de realizaciOn par una superficie de control Unica. Para el retroceso en la direcci6n de desplazamiento 

65 dispuesta en oposicion del cuerpo de tope, se puede prever en especial en estos casos, que el cuerpo de tope 
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este pretensado mediante un resorte contra la superficie de control. En especial, se puede prever que el cuerpo de 

tope este dotado de carga elastica mediante un resorte, con lo que la carga elastica del cuerpo de tope empuja, 

preferentemente de forma permanente, contra la superficie de control. 

5 Este tipo de formas de realizaciOn con utilizacion de superficies de control es utilizable tambien cuando el cuerpo 

de tope esta dispuesto desplazable de forma lineal. Las formas indicadas de acoplamiento obligan a que el 

desplazamiento, preferentemente movimiento de basculacion del elemento de fijaciOn se transforme forzosamente 

en un desplazamiento del cuerpo de tope, que es apropiado para desplazar al cuerpo de tope entre una primera 

posicion, en la que el movimiento del cuerpo envolvente no esta limitado y una segunda posiciOn, en la que el 

10 movimiento del cuerpo envolvente esta limitado. La forma de disposicion en espiral de las superficies de control en 

referenda al eje de basculaciOn del elemento de fijacion puede estar fijada de manera similar a un paso de rosca. 

El lo conduce en todo caso a que un movimiento de basculacion o de giro del elemento de fijacion se transforme en 

un nnovimiento de desplazamiento del cuerpo de tope. La pendiente de la forma espiral no debe ser constante, sino 

que debe variar tambien a lo largo de la zona espiral. 

15 

Para cuerpos de tope dispuestos de forma basculante o bien con capacidad de giro, prey& formas de realizaciOn 

preferentes que el elemento de fijaci6n este dispuesto con capacidad de giro o de basculacion alrededor de un eje 

de basculacion del elemento de fijaciOn, y que el cuerpo de tope este unido preferentemente con el elemento de 

fijaciOn de forma basculante alrededor del eje de basculaciOn del elemento de fijacion, preferentemente con 

20 intermedio de un perno de bloqueo. 

En caso de utilizaciOn de la invenciOn para una columna de direccion ajustable en altura y en longitud en la que, 

por ejemplo, el ajuste de altura tiene lugar mediante la basculaciOn alrededor de un eje de basculacion, se puede 

prever la disposici6n de una palanca de basculacion sobre o en el cuerpo envolvente dispuesta con capacidad de 

25 desplazamiento, segun su longitud, y que esta dispuesta con capacidad de basculacion, conjuntannente con el 

cuerpo envolvente alrededor de un eje de basculacion en relaciOn al cuerpo de soporte. En estos casos, es 

ventajoso disponer en la palanca basculante un apoyo para el cuerpo de tope cuando el cuerpo de tope debe 

limitar el ajuste en la direcci6n del eje del husillo longitudinal. 

30 Dentro del concepto de un procedimiento para el accionamiento de una columna de direccion segiin la invencion, 

se puede prever que en la posici6n de liberacion del elemento de fijacion, la capacidad de ajuste del cuerpo 

envolvente con respecto al cuerpo de soporte este linnitada, como minim°, en una direccion paralela y/o 

transversal al eje longitudinal del husillo de direcci6n por parte del cuerpo de tope, y el cuerpo de tope estara 

dispuesto en la posician de bloqueo del elemento de fijacion fuera de acoplamiento con el cuerpo de soporte. 

35 Otras caracteristicas y peculiaridades preferentes de formas de realizaciOn de la invencion resultaran de la 

siguiente descripcion de las figuras, en las que se muestran: 

Las figuras 1 a 9, 

Las figuras 10 y 11, 

40 Las figuras 12 y 13, 

Las figuras 14 y 15, 

La figura 16, 

diferentes representaciones de un primer ejemplo de realizaciOn, segOn la invencion; 

una segunda variante, segOn la invenciOn; 

representaciones de una tercera forma de realizaciOn, segan la invencion; 

una representaci6n de una cuarta forma de realizaciOn, segun la invencion; 

una representaci6n de otra forma de realizacion adicional de la invencion. 

La invencion sera explicada en ejemplos de realizaciOn, en los que la fijacion tiene lugar mediante un sistema en el 

45 que perno de bloqueo 21, en la transiciOn de la posicion abierta a la posici6n bloqueada, es desplazado segOn su 

eje longitudinal. Este desplazamiento se consigue en los ejemplos de realizacion mediante un sistema de 

leva/seguidor de leva. Este tipo de sistemas son conocidos en general y no se describiran de manera mas 

detallada. De forma alternativa, se puede utilizar tambien un sistema en el que el desplazamiento axial del perno 

de bloqueo 21 es Ilevado a cabo de otro nnodo, por ejemplo, mediante un sistema con rodillos que pueden rodar 

50 sobre las correspondientes guias. Se puede pensar incluso, y ello es posible, utilizar la invencian en sistennas en 

los que la fijacion propiamente dicha del cuerpo envolvente 1 con respecto al cuerpo de soporte 4 se efectua de 

otro tipo y forma. Lo decisivo es que exista un elemento de fijaci6n 7 con el que pueda colaborar conjuntamente el 

cuerpo de tope 8 del tipo y forma previstos en la invencion. 

55 En el primer ejemplo de realizacion segtin la invencion, la figura 1 muestra una vista en perspectiva de la columna 

de direccion, en la que elemento de fijaci6n 7 se encuentra en la posici6n de bloqueo, en la que el cuerpo 

envolvente 1 esta fijado sobre el cuerpo de soporte 4 en su posici6n. Esto corresponde a la posiciOn del elemento 

de fijacion 7, que se selecciona en el caso normal para la conduccion del vehiculo. Como consecuencia, en 

elemento de fijaciOn 7 se encuentra habitualmente tambien en la posici6n de bloqueo mostrada en la figura 1, en 

60 caso de que tenga lugar una colisiOn o choque en la conduccion del vehiculo. 

La figura 2 muestra la posicion de liberaciOn del elemento de fijaciOn 7 en una vista lateral en un primer ejemplo de 

realizacion de una columna de direccion, en la que el cuerpo envolvente puede ser ajustado con respecto al 

cuerpo de soporte. En el ejemplo mostrado, es posible en esta posicion de liberacion del elemento de fijacion 7, 

65 tanto un ajuste del cuerpo envolvente en la direccion 5 paralela al eje 3 longitudinal del husillo de direcci6n como 
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tambien en las direcciones 6 transversalmente con respecto al eje longitudinal 3 del husillo de direccion. En la 

posibilidad de ajuste realizada en esta ejecucion, transversalmente al eje longitudinal del husillo de direcciOn 3 se 

dispone de un ajuste en altura. El ajuste en altura se posibilita mediante una palanca de basculacion 33, que guia 

el cuerpo envolvente 1 en la direccion longitudinal del eje longitudinal del husillo de direcciOn 3 de forma 

5 desplazable, y que esta dispuesto con capacidad de basculacion o de giro alrededor del eje de basculaciOn 34 en 

el cuerpo de soporte, en la direccion de ajuste de altura (ajuste de inclinacion). De esta manera, la columna de 

direccion esta realizada de forma ajustable en la direccion longitudinal 5 y la direcciOn de altura 6. La figura 3 

muestra el primer ejemplo de realizacion nuevamente en una representaci6n en perspectiva, de manera que las 

piezas esenciales del mecanismo de fijaciOn de esta forma de realizaciOn, se han mostrado en una representacion 

10 en perspectiva explosionada. La figura 4 muestra una vista en detalle del primer ejemplo de realizaciOn de la parte 

esencial de la invencion, en la que el elemento de fijacion 7 se encuentra en la posiciOn de bloqueo. La figura 5 

muestra una secci6n segim un piano normal al eje longitudinal 3 del eje de direcciOn, que discurre a traves del eje 

de basculaciOn 14 del elemento de fijacion. Tambien en la figura 5, se encuentra el elemento de fijacion 7 en la 

posicion de bloqueo. Las figuras 6 y 7 con representaciones analogas a las de las figuras 4 y 5, de manera que el 

15 elemento de fijaciOn 7 esta dispuesto, no obstante, en la posicion de liberaciOn, en la que el cuerpo envolvente es 

ajustable con respecto al cuerpo de soporte. Las figuras 8 y 9 muestran otras representaciones en detalle de este 

primer ejemplo de realizaciOn. La figura 8 muestra una vista lateral del cuerpo envolvente 1 en la zona del rebaje 

de forma acanalada 12, el cual esta recubierto en las figuras descritas hasta el momento por las correspondientes 

paredes laterales 30 del cuerpo de soporte 4, de manera que otros elennentos de la solucion aportada por la 

20 invencion se han mostrado en una representaci6n de piezas separadas entre si. Tal coma se puede apreciar en la 

figura 8, el rebaje de forma acanalada 12 adopta en el ejemplo de realizaciOn mostrado, la forma de un orificio 

alargado dispuesto en el cuerpo envolvente 1 podria estar constituido alternativamente, tambien coma ranura 

alargada. Estara limitado por las paredes laterales 11 y los contra-topes 10 y 9. El orificio alargado o bien el rebaje 

12 en forma acanalada discurre en este ejemplo de realizacion, paralelamente al eje longitudinal 3 del husillo de 

25 direcci6n. Ello no debe ocurrir, no obstante, de forma necesaria, son imaginables y posibles tambien otros 

procesos. Ademas, tampoco el rebaje 12 en forma acanalada es necesario que sea un orificio alargado. Es 

igualmente posible, par ejemplo, colocar las paredes laterales 11 y los contra-topes 10 y 9 corn° paredes sabre el 

cuerpo envolvente 1 exteriormente para conseguir de este modo un rebaje 12 de forma acanalada. 

Independientemente de la forma de disposicion correspondiente, se preve en todo caso en este ejemplo de 

30 realizacion que, tal coma se indicara mas adelante en detalle, el cuerpo de tope 8 se acople en el rebaje en forma 

acanalada 12 y que colabore con los cuerpos de contra-tope 9 y 10 para la limitacion de la capacidad de ajuste del 

cuerpo envolvente 1 can respecto al cuerpo de soporte 4, cuando el elemento de fijacion 7 se encuentre en la 

posici6n de liberacion. A efectos de completar la descripci6n, se tendra en cuenta que los cuerpos de contra-tope 9 

y 10 no deben adoptar forzosamente la forma de una parte de rebaje acanalado 12. Pueden estar construidos de 

35 manera igualmente satisfactoria coma cuerpos individuales o bien, preferentemente, pueden estar fijados sabre el 

cuerpo envolvente 1 sin que existan paredes laterales 11 que guien los topes 8 en su trayectoria entre los cuerpos 

de contra-tope 9 y 10. 

La figura 9 muestra adicionalmente una vista en detalle del elemento de fijacion 7. Se muestra una vista en planta 

40 de la ranura 19 limitada par las superficies de guiado 17 y 18, el cual tal coma se explicara mas adelante de forma 

detallada, colabora con el cuerpo de tope 8. 

Volviendo a hacer referencia a la figura 1, se debe observar en primer lugar que en este ejemplo de realizaciOn, el 

cuerpo de soporte 4 que esta fijado mediante las aletas de fijacion 16 al vehiculo, presenta dos placas laterales 30 

45 entre las que quedan fijadas el cuerpo envolvente 1 y la palanca de basculacion 33 del eje de la direccion. En el 

cuerpo envolvente 1, esta montado, tal coma es conocido, el husillo de direccion 2 con capacidad de giro alrededor 

del eje longitudinal 3 del husillo de direcciOn. El mecanismo de fijaciOn en este ejemplo de realizaciOn actiia 

esencialmente par bloqueo par rozamiento. En la posiciOn de bloqueo del elemento de fijacion 7 segOn la figura 1, 

las placas 30 del mecanismo de fijaciOn son presionadas contra el cuerpo envolvente 1, de manera tal que este 

50 Ultimo queda retenido en posicion can respecto al cuerpo de soporte 4 par rozamiento. Esto conduce a que, el 

volante aplicado en el extremo posterior 31 del husillo de direcciOn 2, con respecto a la direccion de circulaciOn del 

vehiculo, no mostrado en el dibujo, se encuentra en su posicion fija. Si en esta posicion tiene lugar un choque o 

bien una colision y el conductor del vehiculo es proyectado sabre el volante, no representado, el husillo de 

direccion 2, junto con el cuerpo envolvente 1 sera desplazado can respecto al cuerpo de soporte 4 de forma tal que 

55 el extremo posterior 31 del husillo de direcci6n 2 se desplaza hacia el cuerpo de soporte 4. Al principio de este 

desplazamiento, el cuerpo envolvente retenido par adherencia en el cuerpo de soporte debera superar, en primer 

lugar, en el ejemplo de realizacion mostrado, la adherencia par rozamiento. Par esta razon, no se puede producir 

una carga puntual excesivamente elevada. A continuaci6n, en este tipo de mecanismo de absorci6n de energia, la 

energia aplicada en la columna de direccion par la carga del volante sera absorbida par el rozamiento, el cual debe 

60 ser superado en el desplazamiento del cuerpo envolvente 1 con respecto al cuerpo de soporte 4, cuando el 

elemento de flab& 7, de acuerdo con la figura 1, se encuentra en la posici6n de bloqueo. 

Para que en el caso de una colision, que se ha esquematizado, el conductor del vehiculo proyectado sabre el 

volante no se yea afectado par una fuerza o carga puntual, el cuerpo de tope 8, de acuerdo con la invencion no se 

65 encuentra en contacto en la posici6n de bloqueo del elemento de fijacion 7 con el cuerpo envolvente 1, tal coma se 
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explicara en detalle en base a las siguientes figures. En primer lugar, se explicara brevemente el mecanismo de 

fijacion del ejemplo de realizaciOn mostrado en una representaciOn en perspective con las piezas desmontadas o 

en posici6n explosionada, de acuerdo con la figura 3. En este caso, se muestra, a parte del elemento de fijacion 7, 

el perno de fled& 21 tal coma es conocido. Este Ultimo, en el ejemplo de realizaciOn mostrado, ha sido  

5 introducido par debajo del cuerpo envolvente 1 a traves de correspondientes rebajes en las paredes laterales 30 

del cuerpo de soporte 4. No obstante, de manera igualmente satisfactoria, el perno de fijaci6n 21 podria, en otras 

formas de realizacion de la invenciOn, unir evidentemente, las paredes laterales 30 entre si por encima del cuerpo 

envolvente 1. En un extremo del perno de fijaciOn 21, este dispuesto el elemento de fijacion 7, realizado en este 

caso coma palanca accionable a mano. Para el accionamiento, presenta el asa manual 13. Las tuercas 32, tat 

10 coma es conocido, seran fijadas sabre el perno de fijacion 21. El elemento de fled& 7, en el ejemplo de 

realizacion mostrado, es basculante alrededor del eje de basculaciOn 14 del elemento de fijaciOn. Se puede prever 

que el elemento de fijaci6n quede constituido en forma de elemento basculante alrededor del eje de basculacion 

del elemento de fijacion, preferentemente una palanca accionable a mano o un elemento rotativo accionable 

electricamente. A efectos de poder fijar de manera adhesive el cuerpo envolvente 1 entre las paredes laterales 30 

15 del cuerpo de soporte 4 mediante rozamiento, sabre el perno de fijacion 21 se encuentra una unidad de leva 24, 

que en situacion de montaje completo es girada en la basculaciOn del elemento de fijacien 7 sobre el contorno de 

leva 22. En el ejemplo de realized& mostrado, el elemento de leva 24 este unido de manera fija en giro y, por lo 

tanto, el eje de basculacion 14 del elemento de fijacion sera giratorio con el elemento de fijaciOn 7, mientras que el 

contorno del seguidor del leva 22 este fijado mediante un soporte 23 del contorno de manera fija en giro sabre el  

20 cuerpo de soporte 4. Esto tiene coma consecuencia que, en la basculaciOn del elemento de fijaci6n 7 alrededor del 

eje de basculacion 14 del elemento de fijacion, la unidad de leva 24 girara con respecto al contorno del seguidor de 

leva 22. Par la conformaciOn de la unidad de leva 24 y del contorno del seguidor de leva 22 se consigue, sew:in la 

direccion de basculacien del elemento de fijacion 7, el tensado o el destensado de este mecanismo de fijacion. En 

la posicion de bloqueo del elemento de fijacion 7, de acuerdo con la figura 1, las places laterales 30 seran  

25 presionadas mediante el elemento de fijacion entre si, de forma tat que fijan el cuerpo envolvente 1 mediante 

rozamiento entre si. En la posici6n de liberacion mostrada en la figura 2, las places laterales 30 ester' separadas 

entre Si, de forma tat, es decir, no estan tensadas una con respecto a otra, de manera que el cuerpo envolvente 1 

puede ser ajustado en su posicion con respecto at cuerpo de soporte 4. 

30 Ademas del mecanismo de fijaciOn, se aprecia asimismo en la figura 3 el cuerpo de tope 8 previsto de acuerdo con 

la invencion, que en este ejemplo de realizacion este realizado, par lo menos par zonas, en forma de pasador 

desplazable. Este es desplazable en el canal de guiado 26 del soporte de contorno 23, y aplicado par lo tanto 

sabre el cuerpo de soporte 4. El cuerpo de tope 8 presenta un extremo 27 con el que, tat coma se explica mas 

delante de forma detallada, en la posiciOn de liberaciOn del elemento de fijacion 7 limita la capacidad de  

35 desplazamiento del cuerpo envolvente 1 con respecto at cuerpo de soporte 4. En el extremo opuesto del cuerpo de 

tope 8 de este ejemplo de realizaciOn, se ha previsto un gancho de acoplamiento 25. Con la ayuda de este, el 

cuerpo de tope 8 de este ejemplo de realizacion, este acoplado de manera forzada con el elemento de fijacion 7. 

De manera concreta se preve en este ejemplo de realizacion que el cuerpo de tope 8 se acople de manera 

permanente en la ranura 19 limitada par las superficies de control 17 y 18 en el elemento de fijacion 7. El recorrido 

40 de las superficies de control 17 y 18, tal coma se aprecia en la figura 9, con referenda al eje de basculacion del 

elemento de fijacion 14 este constituido en este ejemplo de realizacion en forma espiral. Esto tiene coma 

consecuencia que el cuerpo de tope 8, guiado entre las superficies de control 17 y 18, en caso de basculacion del 

elemento de fijacion 7 alrededor del eje de basculacion 14 del elemento de fijaci6n, experimente de manera 

forzada un desplazamiento paralelo al eje 14 de basculacion del elemento de fijacion. En el primer ejemplo de 

45 realizacion, la superficie de control 17 procura que el cuerpo de tope 8 para una basculaciOn del elemento de 

flied& 7 desde la posicion de liberacion, segOn la figura 2, es Ilevado a la posicion de bloqueo segim la figura 1 en 

la direcciOn del elemento de fijaciOn 7. Mediante este movimiento de desplazamiento del cuerpo de tope 8, su 

extremo 27, tat como se puede apreciar claramente en comparacion de la figura 5 con la figura 7, es extraido del 

rebaje de forma acanalada 12 del cuerpo envolvente 1. La posicion final alcanzada al final de este movimiento de 

50 desplazamiento par el cuerpo de tope 8 en la direcci6n de bloqueo del elemento de fijacion 7 se puede apreciar 

con claridad en la figura 5. En esta posiciOn, el cuerpo de tope 8 no este en acoplamiento con el cuerpo envolvente 

1, de manera que este, de acuerdo con la invenciOn, en el caso de una colision puede desplazarse can respecto al 

cuerpo de soporte 4, sin que el cuerpo de tope 8 tenga influencia sabre ello. La eliminaciOn de energia en caso de 

colisiOn, no sera alterada en base a estas medidas tecnicas par el cuerpo de tope 8, o bien no se vera influido par  

55 puntas de esfuerzo adicionales no deseadas. Si el cuerpo envolvente 1 debe ser ajustado en una de las 

direcciones 5 o 6 con respecto at cuerpo de soporte 1, para ello se debe liberar, en primer lugar, el mecanismo de 

fijacion. Para ello, el elemento de ajuste 7 es obligado a bascular alrededor del eje 14 de basculaciOn del elemento 

de ajuste, hasta que se alcance la posiciOn de liberacion mostrada en la figura 2. Cuando tiene lugar este 

desplazamiento de basculacion del elemento de fijacion 7, la superficie de control 18 desplaza de manera forzada 

60 el cuerpo de tope 8 con su extremo 27 en el rebaje de forma acanalada 12 del cuerpo envolvente 1. En la posici6n 

de liberacion del elemento de fijaciOn 7, se alcanza de este modo la posicion mostrada en la figura 7, en la que el 

cuerpo de tope 8 con su extremo 27 se acopla en el rebaje de forma acanalada 12 del cuerpo envolvente 1. El 

cuerpo envolvente 1 puede ser desplazado en esta posiciOn a lo largo del cuerpo de soporte 4, hasta que el cuerpo 

de tope 8 o bien su extern° 27, se encuentra con el cuerpo de contra-tope 9 o 10, tat coma se han mostrado en la 
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figura 8, de manera que la capacidad de ajuste del cuerpo envolvente 1 esta limitada con respecto al cuerpo de 

soporte 4. 

De manera ventajosa, las superficies de control 17 y 18 estan realizadas de manera tal que, en el cambio de la 

5 posicion de bloqueo a la posici6n de liberaciOn, el cuerpo de tope es desplazado de manera tal que se desplaza ya 

en la primera posici6n en la que esta limitado el ajuste del cuerpo envolvente, cuando el nivel de fuerza de 

retenci6n asciende a mas de 50%, preferentemente a mas de 80%, de la fuerza de retenci6n en la posici6n de 

bloqueo entre el cuerpo envolvente 1 y el cuerpo de soporte 4. De esta forma, se consigue que, al abrir el sistema 

de fijaci6n, incluso para un accionamiento de ajuste rapid° y con esfuerzo de la columna de direccion por parte del 

10 conductor, el cuerpo envolvente no se desplaza mas alla de la zona de desplazamiento prevista. En base a la 

relaciOn geometrica que se ha fijado, esta disposici6n se puede conseguir simplemente por una determinaci6n 

geometrica. 

En el primer ejemplo de realizacion que se ha explicado, el cuerpo de tope 8 esta acoplado de manera forzada en 

15 sus dos direcciones de desplazamiento posibles 15 con el elemento de fijaciOn 7. La superficie de control 17 

desplaza al cuerpo de tope hacia fuera del rebaje de forma acanalada 12. La superficie de control 18 lo desplaza 

en esta posicion. 

Este acoplamiento forzado en ambas direcciones de desplazamiento 15 no debe tener lugar, no obstante, de forma 

20 indispensable. El lo se muestra en el segundo ejennplo de realizacion de acuerdo con las figuras 10 y 11. Dada que 

este segundo ejemplo de realizaciOn esta realizado en su mayor parte de manera analoga al primer ejemplo de 

realizaciOn, solamente se hara referencia a continuaci6n a las diferencias entre estos dos ejemplos de realizaciOn. 

La figura 10 muestra la posicion de liberacion del elemento de fijacion 7 de este ejemplo de realizacion, en el que 

el cuerpo de tope 8 limita la capacidad de ajuste del cuerpo envolvente 1 con respecto al cuerpo de soporte 4 par 

25 acoplamiento en el rebaje de forma acanalada 12 del cuerpo envolvente 1. La figura 11 muestra la posici6n de 

bloqueo del elemento de fijacion 7, en el que el cuerpo de tope 8 se encuentra en su segunda posiciOn, en la que 

esta fuera de acoplamiento con el cuerpo envolvente 1. En este segundo ejemplo de realizaciOn, el 

desplazamiento del cuerpo de tope 8 en direccion hacia el cuerpo envolvente 1 tiene lugar igual que en el primer 

ejemplo de realizacion mediante la superficie de control 18. A diferencia del primer ejemplo de realizacion, no 

30 existe en el segundo ejemplo de realizacion segiin la figura 10 u 11 la superficie de control 17. Para el 

desplazamiento del cuerpo de tope 8 hacia fuera del rebaje acanalado 12 del cuerpo envolvente 1 en direcci6n al 

elemento de fijacion 7, se preve en el segundo ejemplo de realizacion un elemento elastic°, en este caso, por 

ejemplo, el resorte 20. El resorte tensa el cuerpo de tope 8 en la direcci6n de la superficie de control 18, de manera 

que en todas posiciones de ajuste del elemento de fijacion 7 se garantiza contacto entre la superficie de control 18 

35 y el elemento de tope 8. El resorte 20 se encuentra en el ejemplo de realizacion que se ha mostrado, por una 

parte, en la primera de las superficies de apoyo 28, que estan fijadas sobre el cuerpo de tope 8. Por otra parte, el 

resorte 20 establece contacto tambien con la segunda de las superficies de apoyo 29, la cual esta mecanizada en 

el ejemplo de realizaciOn mostrado en el canal de guia 26. En la posicion de liberacion del element° de fijacion 7, 

de acuerdo con la figura 10, el resorte 20 esta comprimido. Tan pronto como el elemento de fijaciOn 7 es obligado 

40 a bascular de la posiciOn mostrada en la figura 10 a la posiciOn de bloqueo mostrada en la figura 11, el resorte 20 

puede desplazar el resorte 20 del cuerpo de tope 8 con su extremo 27 hacia fuera del rebaje acanalado 12. En 

este caso, el cuerpo de tope 8, o bien su gancho de acoplamiento 25, puede ser presionado en el ejemplo de 

realizacion mostrado de manera permanente sobre la superficie de control 18, constituida de forma espiral, igual 

que en el primer ejemplo de realizacion. Al final de este desplazamiento, se alcanzara la posici6n de bloqueo del 

45 elemento de fijacion 7 de acuerdo con la figura 11, en la que el cuerpo de tope 8 no se acopla ya en el rebaje de 

forma acanalada 12, por lo que, en caso de una colisi6n, se impide de modo correspondiente la produccion de un 

esfuerzo momentaneo adicional imprevisto par accion del cuerpo de tope 8. 

De manera alternativa a la realizacion de una superficie de control especial 18, con una pendiente correspondiente 

50 en espiral, tal coma se ha nnostrado en las figuras, la superficie de control 18 puede ser realizada sobre la 

superficie del borde del elemento de fijaciOn 7 dirigida hacia el cuerpo envolvente, sin pendiente especifica. En 

estos casos, el desplazamiento axial del cuerpo de tope 8 es producido por el cubo de la leva del sistema de 

bloqueo mostrado en los ejemplos, con leva y seguidor de leva. 

55 Mientras que en los dos primeros ejemplos de realizaciOn el cuerpo de tope 8 Ileva a cabo un movimiento de 

desplazanniento en las direcciones de movimiento 15, en el tercer ejemplo de realizacion, segun las figuras 12 y 

13, se preve que el cuerpo de tope 8 Ileve a cabo desplazamientos de basculaciOn cuando el elemento de fijaciOn 

7 es desplazado en retroceso de su posici6n de liberacion a la posicion de bloqueo o inversamente. El 

acoplamiento forzado entre el cuerpo de tope .8 y el elemento de fijaci6n 7 tiene lugar en el ejemplo de realizaciOn 

60 mostrado, a traves del perno de fijaci6n 21. Este es desplazable en basculacion o bien en giro, en esta variante, 

conjuntamente con el elemento de fijacion 7 alrededor del eje 14 de basculacion del elemento de fijaciOn. Mediante 

la fijacion del cuerpo de tope 8 en el perno de fijaci6n 21, el cuerpo de tope 8 Ileva a cabo de manera forzada este 

desplazamiento de basculacion alrededor del eje de basculaciOn del elemento de fijacion. 
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En el tercer ejemplo de realizacion, el rebaje de forma acanalada 12 no este dispuesto lateralmente, sino en la 

cara inferior del cuerpo envolvente 1. Por otra parte, el rebaje acanalado 12 puede estar realizado igual que en los 

otros dos ejennplos de realizacion. En todo caso, presentan tambien en este ejemplo de realizaciOn, los cuerpos de 

contra-tope 9 y 10. Para mayor claridad, se debe observer que el cuerpo envolvente 1 puede quedar dispuesto 

5 tambien desplazado por encima del perno de fijacion 21 en medida tal que, los cuerpos de contra-tope 9 y 10 no 

deben formar parte de un rebaje acanalado o bien de un orificio alargado del cuerpo envolvente 1, sino que 

pueden estar conformados tambien como cuerpos separados sobre el cuerpo envolvente 1 o fijados en este Ultimo. 

La figura 12 muestra de forma correspondiente la posici6n de liberacion del elemento de fled& 7, en la que el 

cuerpo de tope 8 se acopla en el rebaje acanalado 12 del cuerpo envolvente 1. Esto impide que el cuerpo 

10 envolvente 1 pueda ser desplazado en la posici6n de liberacion del elemento de fijaci6n 7 de manera excesiva con 

respecto al cuerpo de soporte 4, puesto que con anterioridad liege a establecer tope del cuerpo de tope 8 contra 

uno de los cuerpos de contra-tope 9 o 10. 

La figura 13 muestra la posici6n de bloqueo del elemento de fijacion 7. En esta posiciOn, el cuerpo de tope 8 no se 

15 encuentra en acoplamiento con el cuerpo envolvente 1. Este desplazado por basculaciOn hacia fuera del rebaje 

acanalado 12, y se encuentra en la posicion mostrada en la figura 13 por completo detras del perno de fijaciOn 21. 

Para representar esta situaciOn, se ha mostrado el cuerpo de tope 8 solamente en forma de trazos sobre el perno 

de fijacion 21. Tambien, en este ejemplo de realizaciOn, se asegura por lo tanto en la posicion de bloqueo del 

elemento de fijaciOn 7 que, en caso de colision, no se pueda generar ning& esfuerzo puntual adicional por parte 

20 del cuerpo de tope 8 en la absorci6n de energia por desplazamiento del cuerpo envolvente 1 con respecto al 

cuerpo de soporte 4. 

Los diferentes ejemplos de realized& muestran que la invenciOn puede ser realizada con formas de disposici6n 

diferentes. Se trata solamente de ejemplos de la forma en la que puede ser Ilevada a cabo la invenci6n. 

25 

En as figuras 14 y 15, se ha mostrado otra construccion alternative de la invenciOn, en este caso, el cuerpo de 

tope 8 este realizado mediante un borde en el perno de fijaciOn 21, que como es sabido, como minim°, en una 

parte de su longitud, no es redondo sino que este construido de forma no redonda. El cuerpo de contra-tope 9 este 

constituido de manera simple directannente sobre el cuerpo envolvente 1 por troquelado y curvado de una seccion 

30 de pared. En este caso, se debe tener cuidado de que la seccion de pared que permanece levantada, que 

constituye el contra-tope 9, sobresale de manera tal hacia fuera del cuerpo envolvente 1 que, en caso de que el 

sistema de bloqueo este abierto, se posibilita la limited& del desplazamiento por colaboracian del cuerpo de tope 

8 con el cuerpo de contra-tope 9, y en caso de que el sistema de bloqueo este cerrado, el cuerpo de tope 9 puede 

ser desplazado libremente mas elle del perno de fijacion 21. Un segundo cuerpo de tope 10 (no se ha mostrado), 

35 puede estar constituido de manera correspondiente. 

En una realized& adicional de la invencion, es posible perfeccionar adicionalmente la situacion de colisiOn, de 

manera que se dificulte la abertura del sistema de fijacion en caso de colisiOn, tal como se puede conseguir, por 

ejemplo, por la fuerza de aceleraciOn de masas del asa manual 13. En este caso, en las superficies de control 17 y 

40 18, se constituyen de manera simple amortiguadores 35, que estan constituidos, preferentemente de forma 

elastica, de manera que el cuerpo de tope 8, con su gancho de acoplamiento 25, dificulte en cierto modo el giro del 

elemento de fled& 7 en la direccion de aperture (comparar con la figura 16). Para la aperture del mecanismo de 

fijacion, el conductor debe aplicar una fuerza inicial algo elevada en el asa manual, lo que le transmite una mayor 

seguridad del sistema de fijaciOn. 

45 

De manera ventajosa, el asa manual y las superficies de control realizadas en la misma, asi como los oportunos 

amortiguadores, ester' realizados en un material plastic°, de manera que el dispositivo en su conjunto puede ser 

fabricado en una sole pieza en un ciclo de inyecciOn. 

50 Leyenda  

los numerales de referencia indican: 

1 3 Asa man ua l 

1 Cuerpo envo lvente 1 4 Eje de bascu laciOn de l e lemento de fijaciOn 

55 2 H us i l l o de d i recci6n 1 5 D i recciones de movim iento 

3 Eje l ong i tud i na l de l h us i l l o de d i recciOn 1 6 A leta de fijac i On 

4 C ue rpo de soporte 1 7 S u perfi ci e de contro l 

5 D i recci6n para le l a 1 8 Superficie de contro l 

6 D i reccion tra nsversa l 1 9 Ran u ra 

60 7 E l emento de fijacion 20 Resorte 

8 C ue rpo de tope 2 1 Pe rno de b loq ueo 

9 C uerpo de contra-tope 22 Contorno del segu ido r de leva 

1 0 Cuerpo de contra-tope 23 Soporte del conto rno 

1 1 Pa red late ra l 24 Cuerpo de leva 

65 1 2 Rebaje acana lado 25 Ga ncho de acop l am iento 
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5 

26 

27 

28 

29 

30 

Cana l de g u ia 

Extremo 

P rimera superficie de apoyo 

Segu nda su perfi ci e de a poyo 

P laca late ra l 

3 1 

32 

33 

34 

35 

Extern° poste rior 

Tue rca 

Pa l a nca bascu lante 

Eje de bascu laciOn 

Amort ig uador 
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REIVINDICACIONES 

1. Columna de direccion para un vehiculo a motor con un cuerpo envolvente (1), en el que esta alojado un husillo 

de direccion (2) y su eje longitudinal (3) con capacidad de giro, y un cuerpo de soporte (4), fijado o con capacidad 

5 de ser fijado al vehiculo, en la que el cuerpo envolvente (1), ademas del cuerpo de soporte (4), es mantenido de 

forma ajustable, coma minimo en una direccion (5, 6) paralela y/o transversal al eje longitudinal del husillo de 

direcci6n (3), y que es mantenido en diferentes posiciones separadas entre si por un mecanismo de fijaciOn, y el 

mecanisnno de fijacion presenta, coma minima, un elemento de fijaci6n preferentemente dispuesto con capacidad 

de giro (7), de manera que el cuerpo envolvente (1) esta fijado, coma minima, en una posici6n de bloqueo del 

10 elemento de fijacion (7) en su posici6n en o sabre el cuerpo de soporte (4) y en, como minimo, una posiciOn de 

liberacion del elemento de fijacion (7) el cuerpo envolvente (1) es ajustable con respecto al cuerpo de soporte (4) 

en, coma minima, una de las direcciones paralela y/o transversal al eje longitudinal del husillo de direcci6n (3), 

caracterizada porque la columna de direcci6n presenta, coma minima, un cuerpo de tope (8) dispuesto de forma 

desplazable, y que colabora directa o indirectamente con el elemento de fijaciOn (7), el cual en la posicion de 

15 liberacion del elemento de fijaci6n (7) esta dispuesto en una primera posiciOn, en la que la capacidad de ajuste del 

cuerpo envolvente (1) esta limitada con respecto al cuerpo de soporte (4), coma minim°, en una de las direcciones 

(5, 6) paralela y/o transversal con respecto al eje longitudinal del husillo de direcci6n (3), y que esta dispuesto en la 

posiciOn de bloqueo del element° de fijaci6n (7), coma minima, en una segunda posici6n en la que se encuentra 

fuera de acoplamiento del cuerpo envolvente (1). 

20 

2. Columna de direcci6n, segun la reivindicaciem 1, caracterizada porque la columna de direccion presenta, coma 

minima, un cuerpo de contra-tope (9, 10), preferentemente, coma minima, dos cuerpos de contra-tope (9, 10), de 

manera que el cuerpo de tope (8), en la posiciOn de liberaciOn del elemento de fijaciOn (7) colabora para la 

limitaciOn de la capacidad de ajuste del cuerpo envolvente (1) con respecto al cuerpo de soporte (4), como minima, 

25 en una de las direcciones paralela y/o transversal (5, 6) con respecto al eje longitudinal del husillo de direcciOn (3) 

con el cuerpo de contra-tope (9, 10), preferentemente can los cuerpos de contra-tope (9, 10). 

3. Columna de direccion, segilm la reivindicaciOn 2, caracterizada porque el cuerpo de tope (8) esta dispuesto con 

capacidad de desplazamiento de forma directa o indirecta en o sobre el cuerpo de soporte (4), y el cuerpo de 

30 contra-tope o cuerpos de contra-tope (9, 10) estan dispuestos directa o indirectamente en o sabre el cuerpo 

envolvente (1). 

4. Columna de direcci6n, segun la reivindicaciOn 2 6 3, caracterizada porque el cuerpo de tope (8), en su 

posici6n, en la direcciOn de ajuste del cuerpo envolvente (1) observado can respecto al cuerpo de soporte (4), esta 

35 fijado en o sabre el cuerpo de soporte (4), y el cuerpo de contra-tope o los cuerpos de contra-tope (9, 10) en sus 

posiciones, consideradas en la direccion de ajuste del cuerpo envolvente (1) observados can respecto al cuerpo de 

soporte (4), estan fijados en o sabre el cuerpo envolvente (1). 

5. Columna de direccion, segun una de las reivindicaciones 2 a 4, caracterizada porque el cuerpo de contra-tope 

40 o los cuerpos de contra-tope (9, 10) delimitan un rebaje en forma de canal (12), preferentemente un orificio 

alargado, limitado par paredes laterales (11), en la direcci6n, preferentemente en direcciones opuestas entre si, de 

desplazamiento del cuerpo envolvente (1) con respecto al cuerpo de soporte (4), y el cuerpo de tope (8) en la 

posicion de liberacion del elemento de fijacion (7), se acopla en el rebaje en forma de canal (12). 

45 6. Columna de direcci6n, segim la reivindicacion 5, caracterizada porque el rebaje en forma de canal (12), 

preferentemente el orificio alargado, esta dispuesto directa o indirectamente en o sabre el cuerpo envolvente (1). 

7. Columna de direcci6n, segCm una de las reivindicaciones anteriores, caracterizada porque el elemento de 

fijaci6n (7) esta constituido par un elemento basculante alrededor del eje de basculaciOn del elemento de fijacion 

50 (14), preferentemente una palanca accionable manualmente o un elemento rotativo accionado electricamente. 

8. Colunnna de direccion, segOn una de las reivindicaciones anteriores, caracterizada porque el cuerpo de tope 

(8) esta constituido, par lo menos parcialmente en forma de pasador, preferentemente lineal, desplazable, directa o 

indirectamente, dispuesto en o sobre el cuerpo de soporte (4). 

55 

9. Columna de direcciOn, segim una de las reivindicaciones anteriores, caracterizada porque el cuerpo de tope 

(8), como minima, en una direcciOn, preferentemente, en dos direcciones opuestas de desplazamiento (15) del 

cuerpo de tope (8) esta guiado preferentemente de forma correspondiente, coma mínimo, par una y 

preferentemente dos, superficies de control (17, 18), de manera que las superficies de control (17, 18) estan 

60 dispuestas sobre el elemento de fijacion (7) o sabre un elemento acoplado al elemento de fijacion (7) en la 

direcciOn de desplazamiento del elemento de fijacion (7), con el que el elemento de fijacion es desplazable entre la 

posici6n de liberacion y al posici6n de bloqueo. 

10. Columna de direccion, segim la reivindicaciOn 9, caracterizada porque el elemento de fijaciOn (7) esta 

65 dispuesto con capacidad de giro alrededor del eje de basculaciOn del element° de fijaci6n (14), y la superficie de 
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control (17, 18) o las superficies de control (17, 18) presentan una forma envolvente en espiral, como minim°, por 

secciones, con respecto al eje de basculacion del elemento de fijacion (14). 

11. Columna de direcci6n, segun una de as reivindicaciones 9 6 10, caracterizada porque como minimo dos 

5 superficies de control (17, 18) limitan una ranura (19), preferentemente en o sobre el elemento de fijacion (7) y se 

acoplan con el cuerpo de tope (8) para acoplamiento forzado en el elemento de fijacion (7), preferentemente de 

forma permanente en la ranura (19). 

12. Columna de direcci6n, segun una de las reivindicaciones anteriores, caracterizada porque el cuerpo de tope 

10 (8) esta sometido a carga mediante un resorte (20), de manera que la carga del resorte presiona el cuerpo de tope 

(8), preferentemente de forma permanente, contra la superficie de control (18). 

13. Columna de direccion, segt:m una de las reivindicaciones anteriores, caracterizada porque el elemento de 

fijacion (7) esta dispuesto con capacidad de basculacion alrededor del eje de basculaciOn del elemento de fijaci6n 

15 (14), y el cuerpo de tope (8), basculante preferentemente alrededor del eje de basculacion del elemento de fijaciOn 

(14), esta unido, preferentemente por un perno de bloqueo (21) con el elemento de fijacion. 

14. Procedimiento para el accionamiento de una columna de direcciOn, segtM una de las reivindicaciones 1 a 13, 

caracterizado porque, en la posicion de liberaciOn del elemento de fijacion (7), el ajuste del cuerpo envolvente (1), 

20 con respecto al cuerpo de soporte (4), esta limitado, como minim°, en una de las direcciones (5, 6) paralelamente 

y/o transversalmente al eje longitudinal del husillo de direcci6n (3) por el cuerpo de tope (8), y el cuerpo de tope (8) 

esta dispuesto en la posicion de bloqueo del elemento de fijacion (7) fuera de acoplamiento con el cuerpo 

envolvente (1). 
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REFERENCIAS CITADAS EN LA DESCRIPCIoN 

Esta lista de referencias citada por el solicitante es para facilitar la comprensi6n del lector Onicamente. No 

forma parte del documento de patente europea. Si bien se ha tenido un cuidado extremado a la hora de recopilar 

5 las referencias, no pueden descartarse errores u omisiones, y la EPO declina cualquier responsabilidad a este 

respecto. 

10 

• Documentos de patente citados en la descripcion: 

• WO 2008083811 Al [0002] • WO 2008083811 A [0003] [0006] 
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