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Palanca de cambio de velocidades para bicicletas que comprende un reductor de desplazamiento
DESCRIPCION
Campo de la invencion

La invencion se refiere a una palanca de cambio de velocidades para bicicletas o equivalente, y mas particularmente a
una palanca de cambio de velocidades configurada para montarse coaxialmente en la empufiadura de un manillar de
bicicleta o equivalente. El documento EP-A-1 238 899 describe una palanca de cambio de velocidades de acuerdo con
el preambulo de la reivindicacion 1.

Estado de la técnica anterior

La invencion se refiere a una palanca de cambio de velocidades para bicicletas o equivalente, que presenta un hueco
que se extiende segun un eje principal, configurada para montarse de manera coaxial sobre una empufadura de
manillar de bicicleta o equivalente y que comprende un elemento fijo configurado para unirse a la empufiadura del
manillar, una empufiadura giratoria coaxial al eje principal y moévil en rotacion alrededor del gje principal, un elemento
de arrastre movil en rotacion alrededor del eje principal y configurado para tirar del extremo de un cable de mando de
un desviador, y medios de acoplamiento configurados para acoplar en rotacion la empufiadura giratoria y el elemento
de arrastre de forma que el recorrido angular del elemento de arrastre sea inferior al recorrido angular de la
empufadura giratoria.

Este tipo de palanca no esta adaptada ni para nifios ni para jovenes adolescentes. En efecto, las palancas de cambio
de velocidades para nifios deben presentar un volumen reducido para estar adaptadas al tamafio de sus manos y para
dejar suficiente espacio libre en la empufiadura del manillar a la vez que presentan una relacion de transmision entre la
empufiadura giratoria y el elemento de arrastre suficientemente elevada como para que el esfuerzo de manipulacion
no sea demasiado grande. En efecto, al estar el elemento de arrastre conectado a un cable, por lo general un cable
Bowden®, la manipulacion de la palanca exige proporcionar un esfuerzo al menos superior a los esfuerzo de retorno
generados por el muelle o los muelles de retorno del desviador.

De este modo, en el tipo de palanca mencionado anteriormente o bien el volumen esta adaptado al tamafio de lamano
de un nifio, pero la relacién de transmision entre la empufadura giratoria y el elemento de arrastre es demasiado débil
de manera que el esfuerzo de manipulacion es demasiado grande para un nifio, o bien la relacion de transmision esta
adaptada a la fuerza de un nifio, pero el volumen es demasiado grande lo que hace que la palanca no se adapte a la
mano de un nifo.

Presentacion de la invencion

El objetivo de la presente invencion es el de remediar al menos sustancialmente los inconvenientes anteriormente
mencionados.

Lainvencion alcanza su objetivo proponiendo una palanca de cambio de velocidades del tipo mencionado en la que los
medios de acoplamiento comprenden una primera rueda dentada coaxial al eje principal y acoplada en rotacién con la
empufadura giratoria, una segunda rueda dentada coaxial al eje principal y acoplada en rotacion con el elemento de
arrastre, y un elemento intermedio que presenta un eje de rotacion paralelo a, y distinto del eje principal y que se
acopla en rotacion a la primera rueda dentada y a la segunda rueda dentada.

Se entiende que el término "bicicleta o equivalente " se refiere por supuesto a bicicletas y triciclos, pero también a todo
tipo de vehiculo velocipedo. En lo que sigue, podra utilizarse el término "empufiadura" en vez de "empufiadura
giratoria". Asimismo los términos "primera rueda" y "segunda rueda" pueden utilizarse respectivamente para "primera
rueda dentada" y "segunda rueda dentada". También podra utilizarse el término "palanca" para "palanca de cambio de
velocidades".

Se entiende que la empufiadura del manillar de la bicicleta o del velocipedo esta embutida en el hueco de la palanca de
cambio de velocidades. De este modo, el elemento fijo, la empufiadura giratoria, la primera rueda y la segunda rueda
estan configurados para disponerse coaxialmente alrededor de la empufiadura del manillar.

A la primera rueda dentada la arrastra en rotacion la empufadura. La empufiadura puede arrastrar la primera rueda,
solo en un sentido de rotacién, o bien en los dos sentidos de rotacion. En un modo de realizacion, la empufiadura esta
unida, directa o indirectamente (por ejemplo, a través de una o varias piezas intermedias o de un embrague) a la
primera rueda, de manera que un movimiento angular de la empufiadura conlleve un mismo movimiento angular de la
primera rueda y/o que un movimiento angular de la primera rueda conlleve un mismo movimiento angular de la
empufiadura.

La segunda rueda dentada arrastra en rotacion al elemento de arrastre. De acuerdo con un modo de realizacion, el
elemento de arrastre esta unido, directamente o indirectamente (por ejemplo, mediante una o varias piezas
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intermedias o un embrague), a la segunda rueda, de manera que un movimiento angular de la empufiadura conlleve un
mismo movimiento angular del elemento de arrastre y/o que un movimiento angular del elemento de arrastre conlleve
un mismo movimiento angular de la segunda rueda.

El eje de revolucion de la empufadura giratoria, de la primera rueda dentada, de la segunda rueda dentada y del
elemento de arrastre, coinciden ligeramente con el eje principal.

Se entiende que el elemento intermedio forma un arbol intermedio y engrana por una parte, la primera rueda dentada
y por otra parte, la segunda rueda dentada. El elemento intermedio, se dispone paralelo al eje principal, pero no es
coaxial a este Ultimo. De este modo, cuando la palanca de cambio de velocidades se monta sobre un manillar, el
elemento intermedio se extiende paralelo a la empufiadura del manillar.

La primera rueda dentada, el elemento de arrastre y la segunda rueda dentada forman parte de los medios de
acoplamiento. Tales medios de acoplamiento permiten fabricar una palanca que presente unas dimensiones
adaptadas a las manos de los nifios (por ejemplo con un diametro inferior o igual a 35 mm y un volumen axial inferior o
igual a 50 mm) y una relacién de transmision elevada entre la empufiadura y el elemento de arrastre, por ejemplo al
menos igual a 2 (dos). Por otra parte, estos medios de acoplamiento presentan una estructura compacta, que permite
la utilizacion de una rueda o ruedas con un diametro lo suficientemente grande como para por una parte, obtener una
relacion de transmision elevada entre la empufiadura y el elemento de arrastre, y por otra parte, fabricar una palanca
con un volumen adaptado a las manos de los nifios. En el resto del documento, se entiende que el interés por reducir
el volumen (o la compactibilidad) de una pieza o de una parte de la palanca se deba tanto a poder adaptar mejor la
palanca a las manos de los nifios como para permitir la utilizaciéon de una rueda o ruedas con un diametro adaptado
para que la relacién de transmision entre la empufiadura y el elemento de arrastre sea elevada.

Para el retorno, una relacién de transmision X entre una rueda A y una rueda B significa que la rueda A gira X veces
mas, o X veces mas rapido, que la rueda B. Al reducir la velocidad de rotacién de la rueda B con respecto a la velocidad
de rotacion de la rueda A, el diametro de las ruedas A y B que por otra parte permanece inalterado, se reduce en la
misma medida que el esfuerzo (o par) que se debe proporcionar a la altura de la rueda A para generar un esfuerzo
idéntico a la altura de la rueda B. Se entiende pues que con una relacion de transmision al menos igual a 2, el recorrido
angular de la empufiadura sea al menos dos veces mas importante que el recorrido angular del elemento de arrastre,
mientras que el esfuerzo generado a la altura del elemento de arrastre es al menos dos veces mas importante que el
esfuerzo aplicado a la altura de la empufiadura para arrastrarla en rotacion. Una relacion de transmision al menos igual
a 2 esta particularmente adaptada a una palanca para nifos.

De este modo, se entiende que los medios de acoplamiento que comprenden la primera rueda dentada, el elemento de
arrastre y la segunda rueda dentada de acuerdo con la invencion, presenten un volumen reducido radialmente (con
respecto al eje principal) y axialmente (es decir paralelamente al eje principal) a la vez que permiten una relacion de
transmision elevada entre la empufiadura y el elemento de arrastre, lo que hace que la palanca de cambio de
velocidades de acuerdo con la invencion, esté particularmente adaptada para los nifios.

Ventajosamente, el elemento intermedio presenta una tercera rueda dentada que se engrana directamente con la
primera rueda dentada, y una cuarta rueda dentada unida a la tercera rueda dentada, engranandose dicha cuarta
rueda dentada directamente con la segunda rueda dentada.

Preferentemente, el elemento intermedio se presenta con la forma de un arbol intermedio que presenta la tercera
rueda dentada y la cuarta rueda dentada. La tercera rueda dentada esta unida a la cuarta rueda dentada de manera
que cuando la tercera rueda gira la cuarta rueda gira también con un mismo movimiento angular, y viceversa.

Ventajosamente, el radio de la primera rueda dentada es superior al radio de la tercera rueda dentada, el radio de la
tercera rueda dentada es superior al radio de la cuarta rueda dentada, el radio de la cuarta rueda dentada es inferior al
radio de la segunda rueda dentada, y el radio de la primera rueda dentada es inferior al radio de la segunda rueda
dentada.

Tomando tal relacion de orden entre los radios de las ruedas, se garantiza que la primera rueda gire mas rapido que la
segunda rueda. De este modo se puede obtener una palanca en la que la relaciéon de transmision entre la primera
rueda y la segunda sea elevada a la vez que se garantiza la compactibilidad de los medios de acoplamiento. En
particular, el radio de la cuarta rueda al ser inferior al radio de la tercera rueda garantiza que la segunda rueda sera
arrastrada menos rapido de lo que la primera rueda arrastra a la tercera rueda, mientras que la relaciéon de orden entre
los otros radios permite optimizar la relacion de transmision entre la primera rueda y la segunda rueda y reducir el
volumen de la palanca.

Ventajosamente, el radio de la empufiadura giratoria es superior al radio de la primera rueda.

Tal relacion de orden permite formar un brazo de leva entre la empufiadura y la primera rueda dentada reduciendo aun
mas el esfuerzo que debe ejercer el usuario para manipular la empufiadura y dirigir el desviador.
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Ventajosamente, el radio del elemento de arrastre es inferior al radio de la segunda rueda.

Tal relacion de orden permite formar un brazo de leva entre la segunda rueda y el elemento de arrastre reduciendo aun
mas el esfuerzo que debe ejercer el usuario para manipular la empufiadura y dirigir el desviador.

Ventajosamente, la relacion de transmision entre la primera rueda dentada y la segunda rueda dentada esta
comprendido entre 2 y 4.

Se entiende pues que la primera rueda dentada gire de 2 (dos) a 4 (cuatro) veces mas rapido que la segunda rueda
dentada. De este modo, el par de la segunda rueda dentada es de 2 a 4 veces mas elevado que el par aplicado a la
primera rueda dentada para arrastrarla en rotacion.

Ventajosamente, la segunda rueda dentada presenta unos dientes de acoplamiento con el elemento intermedio
Unicamente sobre un primer sector angular, mientras que el elemento de arrastre se dispone Unicamente sobre un
segundo sector angular de dicha segunda rueda dentada distinto del primer sector angular.

Se entiende que en esta variante el elemento de arrastre forma parte de la segunda rueda. Al configurar asi la segunda
rueda, se limita el volumen del conjunto que comprende la segunda rueda dentada y el elemento de arrastre. Limitando
de este modo el volumen de la palanca, con el fin de adaptarla aiin mejor para las manos de los nifios y poder optimizar
aun mas la relacion de transmision entre la empufiadura y el elemento de arrastre.

Ventajosamente, el hueco es cilindrico y esta formando en un manguito cilindrico, estando la empufadura giratoria, el
elemento de arrastre, la primera rueda dentada y la segunda rueda dentada montados en rotacién alrededor de dicho
manguito cilindrico.

Tal manguito cilindrico permite minimizar el volumen radial de la palanca, por una parte amoldandose al maximo a la
forma tubular de la mayoria de las empufiaduras de manillar, y por otra sirviendo directamente de buje para la
empufadura giratoria, el elemento de arrastre, la primera rueda dentada y la segunda rueda dentada. De este modo, el
ratio de las dimensiones de las ruedas dentadas puede optimizarse aiin mas para aumentar la relacién de transmisiéon
y reducir por lo tanto el esfuerzo que debe ejercer el usuario para manipular la palanca, a la vez que se mantiene el
volumen reducido de la palanca.

Ventajosamente, la segunda rueda dentada esta alojada en un carter, comprendiendo dicho carter dos semi-carteres,
estando uno de los semi-carteres unido al manguito cilindrico.

Al hacer que un semi-carter esté unido al manguito, se reduce ain mas el volumen de la palanca.

Ventajosamente, los dos semi-carteres forman respectivamente un semi-carter exterior y un semi-carter intermedio,
estando la primera rueda dentada alojada en un espacio habilitado entre la empufadura giratoria, el semi-carter
intermedio y el manguito.

Al alojar de este modo la segunda rueda dentada en dos semi-carteres, se optimiza el volumen axial de la palanca.

Ventajosamente, la primera rueda dentada esta alojada axialmente entre la empufiadura giratoria y el semi-carter
intermedio y radialmente entre el manguito cilindrico y la empufiadura giratoria.

Esta disposicion es particularmente compacta, y permite reducir el volumen de la palanca a la vez que se garantiza una
relacion de transmision elevada entre la empufiadura y el elemento de arrastre. Ademas tal disposicion garantiza que
el radio de la empunadura sea superior al radio de la primera rueda.

Ventajosamente, los dos semi-carteres forman respectivamente un semi-carter exterior y un semi-carter intermedio,
presentando el semi-carter exterior un arbol, estando el elemento intermedio montado en rotaciéon alrededor de dicho
arbol, comprendiendo el semi-carter intermedio una pared que se extiende segun una direccion radial, y atravesando
el elemento intermedio dicha pared.

Tales semi-carteres permiten un volumen reducido de la palanca tanto radialmente como axialmente.

Por supuesto se entiende que de acuerdo con una variante, el carter no comprende dos semi-carteres sino que
comprende una sola pieza (o pieza principal de carter) o mas de dos piezas.

Ventajosamente, la empufiadura giratoria coopera con el manguito par encajado a presion de acuerdo con el eje
principal.

Tal encajado a presiéon permite un porte y un bloqueo axial de la empufadura giratoria poco voluminoso, facil de
fabricar y que reduce el numero de piezas necesarias para la fabricacion de la palanca.
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Ventajosamente, el elemento fijjo comprende un anillo embutido alrededor del manguito cilindrico, estando la
empufadura giratoria al menos parcialmente embutida alrededor del anillo.

Se entiende que la empufiadura recubre al menos en parte el anillo segun la direcciéon axial. Preferentemente, la
empufiadura esta embutida alrededor del anillo y recubre totalmente el anillo segun la direccién axial. Tal elemento fijo
presenta un volumen reducido y es facil de ensamblar a la empufadura del manillar.

Ventajosamente, la palanca comprende un carter, estando una ventana habilitada en dicho carter, presentado el
elemento de arrastre un cursor visible a través de la ventana, formando la posicién del cursor relativo a la ventana un
indice que indica la velocidad.

Ventajosamente, la palanca comprende unos medios de colocacion secuencial interpuestos entre la empufiadura
giratoria y el elemento de arrastre, configurados de manera que la empufadura giratoria vuelva a una posicion neutra
después de haberse desplazado en un primer sentido de rotacion, o en un segundo sentido de rotacion opuesto al
primer sentido de rotacién, mientras que el elemento de arrastre permanece en la posicion en la que se ha desplazado
gracias a dicho desplazamiento de la empufadura giratoria.

Se entiende que los medios de colocacion secuencial estan dispuestos entre la empufiadura giratoria y el elemento de
arrastre en la cadena de transmision del movimiento entre estos dos elementos, y que cooperan con uno o varios
elementos de esta cadena de transmision, por ejemplo la primera rueda, la segunda rueda, el elemento intermedio, la
propia empufiadura giratoria o bien el propio elemento de arrastre. Ventajosamente, estos medios de colocacion
secuencial cooperan con la empufiadura giratoria y con los medios de acoplamiento.

Estos medios de colocacion secuencial permiten cambiar de velocidad, realizando siempre el mismo movimiento para
aumentar, y para disminuir respectivamente, la relacion de las velocidades. Cuando el usuario quiere pasar
sucesivamente varias relaciones, en el sentido del aumento o de la disminucién, los medios de colocacion secuencial
permiten evitar un recorrido giratorio demasiado grande de la empufiadura volviendo a llevar siempre la empufiadura a
una posicién neutra entre dos pasos de velocidad. De este modo, se aumenta la facilidad de uso de la palanca,
evitando un recorrido angular y/o de giro demasiado grande (es decir, recorrido azimutal) de la empufiadura para pasar
de una velocidad T a una velocidad T+1 o a una velocidad T-1, lo que hace que esté particularmente bien adaptada
para los nifos.

Breve descripcion de los dibujos

La invencion y sus ventajas se entenderan mejor tras la lectura de la descripcion detallada que se hace a continuacién
de los distintos modos de realizaciéon de la invenciéon que se aportan a modo de ejemplos no limitativos. Esta
descripcion hace referencia a las figuras adjuntas, en las que:

- la figura 1 representa una bicicleta equipada con una palanca de cambio de velocidades de acuerdo con la

invencion,

- lafigura 2 representa la palanca de cambio de velocidades de la figura 1,

- lafigura 3A representa una vista despiezada de la palanca de la figura 2, en perspectiva,

- lafigura 3B representa una vista despiezada de la palanca de la figura 2, segun otra perspectiva distinta a la de la
figura 3A,

- lafigura 4 representa una vista parcialmente despiezada de la palanca de la figura 2,

- lafigura 5A representa los medios de acoplamiento de la palanca de la figura 2, en perspectiva,

- lafigura 5B representa los medios de acoplamiento de la figura 5A después de la rotacion de la primera rueda,

- la figura 5C representa las posiciones y las direcciones de rotacion de mando de la empufiadura giratoria y las
posiciones y las direcciones de rotacion de arrastre del elemento de arrastre,

- lafigura 6 representa una vista de los medios de acoplamiento segun la flecha IX de la figura 4,

- lafigura 7 representa una vista en seccion axial de palanca de la figura 2,

- lafigura 8A representa la posicion relativa de las primeras levas con respecto a los primeros trinquetes cuando se
arrastra la empufiadura desde la posicion neutra hacia la primera posicion, vista segun la flecha VIl de la figura 4

- lasfiguras 8B a 8D representan unas vistas sucesivas de la primera rueda y de los primeros trinquetes en seccion,
vista segun la flecha VIII de la figura 4 cuando se arrastra la empufiadura desde la posicidon neutra (véase la fig.
8B), hacia la primera posicion (véase la fig.8C), y luego vuelve a la posiciéon neutra (véase la fig. 8D),

- lafigura 9A representa la posicion relativa de las levas, segunda y tercera con respecto a los trinquetes, segundo
y tercero, cuando se arrastra la empufadura desde la posicion neutra hacia la primera posicion, vista segun la
flecha IX de la figura 4,

- las figuras 9B a 9D representan unas vistas sucesivas en seccion de la segunda rueda y del segundo y tercer
trinquete, segun la flecha IX de la figura 4 cuando se arrastra la empufiadura desde la posicion neutra (véase la fig.
9B), hacia la primera posicién (véase la fig.9C), y a continuacién vuelve a la posicion neutra (véase la fig. 9D),

- lafigura 10A representa la posicion relativa de las primeras levas con respecto alos primeros trinquetes cuando se
arrastra la empurfiadura desde la posicion neutra hacia la segunda posicion, vista segun la flecha VIl de la figura 4,

- las figuras 10B a 10F representan unas vistas sucesivas en seccion de la primera rueda y de los primeros
trinquetes, segun la flecha VIl de la figura 4 cuando se arrastra la empufiadura desde la posicion neutra (véase la
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fig. 10B) hacia la segunda posicion (véase la fig.10D) pasando por una posicion intermedia (véase la fig. 10C), y a
continuacion vuelve a la posicion neutra (véase la fig. 10F) pasando por la misma posicion intermedia (véase la
fig.10E),

- lafigura 11A representa la posicion relativa de las levas, segunda y tercera, con respecto a los trinquetes, segundo
y tercero, cuando se arrastra la empufiadura desde la posicion neutra hacia la segunda posicion, vista segun la
flecha IX de la figura 4, y

- las figuras 11B a 11F representan unas vistas sucesivas en seccion, de la segunda rueda y del segundo y del
tercer trinquete , segun la flecha IX de la figura 4 cuando se arrastra la empufiadura desde la posicidon neutra
(véase la fig. 11B) hacia la segunda posicion (véase la fig.11D) pasando por una posicion intermedia (véase la fig.
11C), y a continuacién vuelve a la posicion neutra (véase la fig. 11F) pasando por la misma posicion intermedia
(véase la fig.11E).

Descripcion detallada de ejemplos de realizacion

La figura 1 representa una bicicleta 10 que comprende una palanca de cambio de velocidades 20 de acuerdo con la
invencion, montada coaxialmente en una empufiadura 12a del manillar 12. La palanca del desviador 20 esta
conectada a un desviador 14 a través de un cable Bowden® 16. En este ejemplo, el desviador 14 es un desviador
trasero (es decir, para hacer pasar la cadena 15 de un pifién a otro en la rueda trasera), pero, por supuesto, la palanca
20 puede estar conectada a un desviador delantero (es decir, para hacer pasar la cadena 15 de un plato a otro en el
pedalier 18, representandose un solo plato en la figura 1). Por supuesto, una palanca de acuerdo con la invencion,
puede disponerse en cada una de las dos empufaduras 12a del manillar 12, estando una palanca conectada a un
desviador trasero, y estando la otra palanca conectada a un desviador delantero, no representado. La figura 2
representa la palanca 20 de la figura 1 en la empufiadura 12a del manillar.

Descripcion estructural de la palanca

Las figuras 3A y 3B representan la palanca 20 en una vista despiezada en perspectiva. La palanca 20 presenta un
hueco cilindrico 22 que se extiende siguiendo el eje principal X y comprende un elemento fijo 24 que permite fijar la
palanca 20 a la empufiadura del manillar 12a, una empufiadura giratoria 26 coaxial al eje principal X y movil en rotacion
alrededor del eje principal X, un elemento de arrastre 28 movil en rotacion alrededor del eje principal X al que esta
enganchado un extremo 16a del cable 16 (véase la fig. 5C), de los medios de acoplamiento 100 que acoplan en
rotacion la empufiadura giratoria 26 y el elemento de arrastre 28, y unos medios de colocacion secuencial 200 que
cooperan con los medios de acoplamiento 100 y la empufiadura giratoria 26.

El hueco cilindrico 22 esta formado en un manguito cilindrico 30. El eje principal X del hueco 22 coincide con el eje del
manguito 30. El manguito 30 esta unido al semi-carter exterior 32. El manguito 30 presenta unas lenglietas 31 que se
extienden axialmente (es decir, paralelas al eje principal X), presentando el extremo distal de las lengietas 31 un
relieve 31a. La empufiadura 26, y mas particularmente el elemento de empufiadura 26a, estd embutido alrededor del
manguito 30, y coopera por encajado a presion con las lenglietas 31 y los relieves 31a segun la direccion axial X.

En este ejemplo, la empufiadura giratoria 26 comprende un elemento de empufiadura 26a y un acabado de la
empufiadura (o en inglés "grip") 26b. Por supuesto, de acuerdo con una variante, la empufadura giratoria solo
comprende un elemento de empunadura.

El elemento fijo 24 comprende un primer anillo 24a y un segundo anillo 24b. Estos anillos, el primero y el segundo, 24a
y 24b estan embutidos alrededor del manguito 30 mientras que la empuinadura 26 esta embutida en el manguito 30
alrededor de los anillos 24a y 24b, como puede verse en la figura 7. El primer anillo 24a es metalico, preferentemente
de aluminio. El primer anillo 24a estd embutido alrededor del segundo anillo 24b. El primer anillo 24a presenta un
orificio 24a1 perforado, que recibe un tornillo de fijacion, no representado, que coopera con la empufiadura 12a del
manillar 12 para fijar la palanca 20 al manillar 12. Este orificio 24a1 perforado se forma radialmente en un saliente
radial 24a2 del primer anillo 24a. Se entiende que la direccion radial es una direccion perpendicular al eje principal X, o
direccion axial X. El segundo anillo 24b presenta un orificio 24b1, el elemento de empufadura 26a presenta un orificio
26a1 y el manguito 30 presenta un orificio 30a, estando estos orificios disefiados para recibir el tornillo. El orificio 26a1
permite asimismo recibir el extremo de un destornillador para atornillar/desatornillar el tornillo con el fin de fijar/retirar la
palanca 20 del manillar 12.

Los orificios de fijacion 26a1, 24a1, 24b1 y 30a estan habilitados sustancialmente en medio de la palanca 20 segun la
direccion axial. Esto permite reducir el volumen axial de la palanca 20 y/o liberar espacio para el mecanismo de la
palanca 20, en particular para los medios de acoplamiento 100 y los medios de colocacion secuencial 200.

El segundo anillo 24b presenta un primer saliente radial 24b2 y un segundo saliente radial 24b3 diametralmente
opuestos, para montar un segundo trinquete 212 (sobre el primer saliente 24b2) y un tercer trinquete 214 (sobre el
segundo saliente 24b3) descritos mas adelante, en el elemento fijo 24. El primer saliente 24b2 presenta dos pestarias
axiales 24b4 que cooperan cada una azimutalmente con el saliente radial 24a2 del primer anillo 24a para bloquear los
movimientos de rotacion de un anillo con respecto al otro. El segundo saliente 24b3 presenta un saliente axial 24b5
cuya funcion se describira mas adelante. Ademas, el segundo anillo 24b presenta dos primeras levas 230
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diametralmente opuestas, cooperando cada una con un primer trinquete 210 descrito mas adelante. Los salientes
24b2 y 24b3 estan desfasados respectivamente 90° aproximadamente (en un angulo de noventa grados) con respecto
a las primeras levas 230.

De una manera general, se entiende que unos elementos dispuestos diametralmente opuestos, pueden segun unas
variantes estar diametralmente opuestos a mas o menos 20° (en un angulo de veinte grados).

Los medios de acoplamiento 100 comprenden una primera rueda dentada 110, un elemento intermedio 120, y una
segunda rueda dentada 130. La primera rueda 110 y la segunda rueda 130 estan embutidas y cooperan en rotacion
alrededor del manguito 30, y son coaxiales al eje X. El elemento de arrastre 120 se monta en rotacién en el arbol 32a
del semi carter exterior 32. La figura 5A representa los medios de acoplamiento 100 con la primera rueda 110 y la
segunda rueda 130 engranadas con el elemento intermedio 120.

La primera rueda 110 comprende una primera seccion anular 110a y una segunda seccién anular 110b adyacente,
segun la direccién axial X a la primera seccién anular 110a.

La primera seccion anular 110a presenta en su periferia unos primeros dientes 111. Los primeros dientes 111 estan
distribuidos en dos series en la periferia de la seccién anular 110, cooperando cada serie con un primer trinquete 110 y
estando separadas entre si por un espacio angular 111a desprovisto de dientes.

Los primeros dientes 111 cooperan con los dos primeros trinquetes 210 unidos a la empufiadura 26, y mas
particularmente, unidos al elemento de empufiadura 26a. Estos primeros trinquetes 210 permiten acoplar en rotacion
la empufiadura 26 con la primera rueda 110 en un primer sentido de rotacion R1. Se entiende que la primera rueda 110
y la empufiadura 26 no estan acopladas en rotacion en el segundo sentido de rotacion R2 opuesto al primer sentido de
rotacion R1.

La segunda seccion anular 110b presenta en su periferia unos cuartos dientes 112. Estos cuartos dientes 112 estan
distribuidos uniformemente sobre una mayor parte continua de la periferia (aproximadamente 90 %) de la segunda
seccion anular 110b. La parte restante 113 de la periferia de la seccidon anular 110b no presenta dientes y forma un
tope en rotacion, no pudiendo el elemento intermedio 120 engranarse en esta parte restante 113.

El elemento intermedio 120 presenta una tercera rueda dentada 122 que engrana directamente la primera rueda 110,
y una cuarta rueda 124 que engrana directamente la segunda rueda 130. La tercera rueda 122 y la cuarta rueda 124
estan unidas. De este modo el elemento intermedio 120 forma un arbol intermedio sobre el que se forman lado a lado
la tercera y la cuarta rueda 122 y 124. La tercera rueda 122 presenta unos sextos dientes 123 que engranan los
cuartos dientes 112 de la primera rueda 110, y mas particularmente de la segunda seccién anular 110b. La cuarta
rueda 124 presenta unos séptimos dientes 125 que engranan los quintos dientes 132 de la segunda rueda 130 (véase
la fig. 6).

Por supuesto, se entiende que los primeros, segundos, terceros, cuartos, quintos, sextos y séptimos dientes 111, 136,
138, 112, 132, 123 y 125 son todos distintos entre si.

La segunda rueda dentada 130 presenta cuatro sectores angulares distintos a1, a2, a3 y a4 y adyacentes de dos en
dos, que pueden verse en la figura 6. En la figura 6, considerandolos segun el sentido trigonométrico (es decir, segun
el sentido R’2), los sectores angulares se disponen sucesivamente en el siguiente orden: a1, a4, a2 y a3. Los quintos
dientes 132 que engranan los séptimos dientes 125 de la cuarta rueda dentada 124 se disponen en la periferia de la
segunda rueda 130 unicamente en el primer sector angular a1.

El elemento de arrastre 28 se dispone en la periferia de la segunda rueda 130 Unicamente en el segundo sector
angular a2. Se entiende por tanto, que la segunda rueda 130 y el elemento de arrastre 28 forman una Unica y misma
pieza. El elemento de arrastre 28 forma una horquilla que sobresale radialmente desde la periferia de la segunda rueda
130, horquilla a la que se arrima el extremo 16a del cable del desviador. El elemento de arrastre 28 esta acoplado de
este modo en rotacion a la segunda rueda 130, estando unido a esta ultima. De este modo, el elemento de arrastre 28
se monta en rotacion alrededor del manguito 30 a través de la segunda rueda 130. Como se ha representado en la
figura 5A, la segunda rueda 130 presenta en su periferia una ranura azimutal 131 prevista para recibir el cable del
desviador durante los movimientos giratorios de la segunda rueda 130. Esta ranura 131 se extiende por un sector
angular limitado que se extiende por el tercer y el primer sector angular a3 y a1 desde el elemento de arrastre 28, y
divide en dos (segun la direccion axial) los segundos y los cuartos dientes 136 y 132.

Unos segundos dientes 136 se disponen en la periferia de la segunda rueda 130 unicamente sobre el tercer sector
angular a3, mientras que unos terceros dientes 138 se disponen en la periferia de la segunda rueda 130 Unicamente
sobre el cuarto sector angular a4. Estos segundos y terceros dientes 136 y 138 cooperan respectivamente con un
segundo trinquete 212 y un tercer trinquete 214 que se describen mas adelante. Se entiende que el segundo trinquete
212 también puede cooperar en apoyo azimutal segun la direcciéon de rotacion R'2 con el extremo azimutal 28a del
elemento de arrastre 28, delimitando la separacion entre el segundo sector angular a2 y el tercer sector angular a3.
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Como se ha representado en la figura 7, el radio RB de la primera rueda 110 es superior al radio RC de la tercera rueda
122, el radio RC de la tercera rueda 122 es superior al radio RD de la cuarta rueda 124, el radio RD de la cuarta rueda
124 es inferior al radio RE de la segunda rueda 130, y el radio RB de la primera rueda 110 es inferior al radio RE de la
segunda rueda 130. Por ofra parte, el radio RA (es decir, el radio medio segun la direccion axial X) de la empufiadura
26 es superior al radio RB de la primera rueda 110. Ademas el radio RF en el que se dispone el elemento de arrastre 28
(es decir, el radio del elemento de arrastre 28) sobre la segunda rueda 130 es inferior al radio RE donde se disponen
los quintos dientes 132, en la periferia de la segunda rueda 130. En este ejemplo, RA = 20,6 mm (milimetros), RB =
15,5 mm, RC = 9,8 mm, RD = 4,4 mm, RE = 20,9 mm y RF = 16,8 mm. Gracias a esta configuracion, los medios de
acoplamiento 100 forman un reductor de desplazamiento en el que el recorrido angular de la segunda rueda 130 es
inferior al recorrido angular de la primera rueda 110. De este modo, el recorrido angular del elemento de arrastre 28 es
inferior al recorrido angular de la empufiadura giratoria 26.

La segunda rueda 130 se aloja en un carter que comprende los dos semi-carteres 32 y 34. El semi-carter 32 forma un
semi-carter exterior mientras que el semi-carter 34 forma un semi-carter intermedio. La primera rueda 110 se aloja en
un espacio 36 (véase la figura 7) habilitado entre la empufiadura 26, y mas particularmente el elemento de
empufiadura 26a, el semi-carter intermedio 34 y el manguito 30. Mas concretamente, la primera rueda 110 se aloja
axialmente entre la empufadura giratoria 26, y mas particularmente el elemento de empufiadura 26a, y el semi-carter
intermedio 34, y mas particularmente la pared radial 34a del semi-carter intermedio 34, y radialmente entre el manguito
cilindrico 30 y la empufiadura giratoria 26, y mas particularmente el elemento de empufiadura 26a. El elemento
intermedio 120 cruza axialmente la pared radial 34a por una abertura 35a.

Como se ha representado en las figuras 3A y 4, el semi-carter exterior 32 presenta una ranura 32d que sirve de guia
para el cable del desviador (no representado), para guiarlo hacia el elemento de arrastre 28.

Se habilita una ventana 33 en el carter, y mas particularmente en el semi-carter exterior 32. Esta ventana esta cerrada
por un elemento transparente 38 (es decir, que se puede ver a través del mimo). Un cursor 40 unido al elemento de
arrastre 28 es visible a través del elemento transparente 38 e indica la posicién del elemento de arrastre 28 respecto a
la ventana 33, y forma de este modo un indice que indica la velocidad. Dicho de otro modo, el cursor 40 indica en qué
pifidn o en qué plato coloca la cadena el desviador. En este ejemplo, el cursor 40 es una pegatina, preferentemente de
un color vivo, pegada sobre el elemento de arrastre 28.

Los medios de colocacion secuencial 200 comprenden los primeros trinquetes 210, el segundo trinquete 212y el tercer
trinquete 214. Los medios de colocacion secuencial 200 también comprenden las dos primeras levas 230, una
segunda leva 232 y una tercera leva 234 unidas a la empufadura 26, y mas particularmente al elemento de
empufiadura 26a. En este ejemplo, los medios de colocacion secuencial 200 presentan dos primeros trinquetes 210 y
dos primeras levas 230. De acuerdo con una variante, los medios de colocacién secuencial solo presentan un unico
primer trinquete y una Unica primera leva, o mas de dos primeros trinquetes y mas de dos primeras levas. La primera
seccién anular 110a presenta entonces una Unica o mas de dos series de primeros dientes 111, cooperando cada
serie de primeros dientes con un primer trinquete 210. Los medios de colocacion secuencial 200 comprenden ademas
dos muelles de retorno 220a y 220b.

Los dos primeros trinquetes 210 se disponen diametralmente opuestos con respecto a la primera rueda 110. Estos
primeros trinquetes 210 se montan en rotacion sobre la empufiadura 26, y mas particularmente en el elemento de
empufiadura 26a. Como se ha representado en la figura 3B los orificios 26a2 sirven de buje para los primeros
trinquetes 210. Unos muelles de torsion 211 cooperan con la empuiiadura 26 y con los primeros trinquetes 210. Estos
muelles 211 mantienen los primeros trinquetes 210 encajados con los primeros dientes 111. Cada primera leva 230
coopera cada una con un primer trinquete 210 y lo desencaja de los primeros dientes 111 cuando la empufadura 26
gira en la segunda direccion R2. Mas concretamente, cada primera leva 230 presenta un extremo azimutal biselado
230a que coopera con un primer trinquete 210 de manera que este primer trinquete 210 se desencaje de los primeros
dientes 111. Para ello, el extremo azimutal biselado 230a se encaja debajo del trinquete 210 de manera que levante su
extremo 210a cooperando con los primeros dientes 111 y que le haga pivotar para contrarrestar los esfuerzos del
muelle 211 y desencajarlo de los primeros dientes 111 (véanse las figs. 10A y 10D). En este ejemplo, los primeros
trinquetes 210 son mas grandes que la primera rueda 110 de manera que las primeras levas 230 cooperen con los
primeros trinquetes 210 sin interferir con la primera rueda 110.

Se entiende que los términos "debajo" y "encima" son relativos a la direccion radial, siendo "debajo" el lado de una
pieza dispuesta radialmente mas cerca del eje principal X que el " encima", que es entonces el lado de una pieza
radialmente mas alejada con respecto al eje principal X. Asimismo, se entiende que el término "levantar" significa
"apartar del eje principal X".

El segundo trinquete 212 se monta en rotacion sobre el elemento fijo 24, y mas particularmente sobre el saliente 24b2.
El orificio 24b21 forma un buje para el segundo trinquete 212. Por otra parte, el orificio 32b del semi-carter exterior 32
forma un buje complementario para el segundo trinquete 212. El muelle de torsién 213 coopera con el elemento fijo 24
y con el segundo trinquete 212. Este muelle 213 mantiene el segundo trinquete 212 encajado con los segundos dientes
136. Cabe destacar que el segundo trinquete 212 cruza axialmente la pared 34a del semi-carter intermedio 34 por la
abertura 35b (véanse las figuras 3B y 4).
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La segunda leva 232 se extiende azimutalmente por el contorno interior de la empufadura 26, y mas particularmente
del elemento de empufiadura 26a. La segunda leva 232 presenta un extremo azimutal biselado 232a que coopera con
el segundo trinquete 212 de manera que el segundo trinquete 212 se desencaje de los segundos dientes 136. Para
ello, el segundo trinquete 212 presenta una lamina 212a que se extiende del mismo lado que la parte de encajado 212b
encajandose con los segundos dientes 136, con respecto al arbol de buje 212c (es decir, segun la direccion azimutal),
encajandose el extremo azimutal biselado 232a debajo de la lamina 212a de manera que levante la lamina 212a y que
haga pivotar el segundo trinquete 212 para contrarrestar los esfuerzos del muelle 213 y desencajar la parte de
encajado 212b de los segundos dientes 136 (véanse las figs. 11A'y 11D). En este ejemplo, el segundo trinquete 212 es
mas grande (es decir, segun la direccion axial) que la segunda rueda 130 de manera que la segunda leva 232 coopere
con el segundo trinquete 212 sin interferir con la segunda rueda 130.

El tercer trinquete 214 se monta en rotacion sobre el elemento fijo 24, y mas particularmente sobre el saliente 24b3. El
orificio 24b31 forma un buje para el tercer trinquete 214. Por otra parte, el orificio 32c del semi-carter exterior 32 forma
un buje complementario para el tercer trinquete 214. El muelle de torsién 215 coopera con el elemento fijo 24 y con el
tercer trinquete 214. Este muelle 215 mantiene el tercer trinquete 214 desencajado de los terceros dientes 138. Cabe
destacar que el tercer trinquete 214 cruza axialmente la pared 34a del semi carter intermedio 34 por la abertura 35¢c
(véanse las figuras 3B y 4).

La tercera leva 234 se extiende azimutalmente por el contorno interior de la empufiadura 26, y mas particularmente del
elemento de empufadura 26a. La tercera leva 234 presenta un extremo azimutal biselado 234a que coopera con el
tercer trinquete 214 de manera que el tercer trinquete 214 se encaje con los terceros dientes 138. Para ello, el tercer
trinquete 214 presenta una lamina 214a que se extiende del lado opuesto a la parte de encajado 214b encajandose
con los terceros dientes 138, con respecto a los arboles de buje 214c (es decir, segin la direccién azimutal),
encajandose el extremo azimutal biselado 234a debajo de la lamina 214a de manera que levante la lamina 214a y que
haga pivotar el segundo trinquete 214 para contrarrestar los esfuerzos del muelle 215 y encajar la parte de encajado
214b con un tercer diente 138 (véanse las figs. 11A 'y 11D). En este ejemplo, el tercer trinquete 214 es mas grande que
la segunda rueda 130 de manera que la tercera leva 234 coopere con el tercer trinquete 214 sin interferir con la
segunda rueda 130.

Las primeras levas 230 cooperan con los primeros trinquetes 210 en el sentido de rotacién R2 encajandose bajo los
primeros trinquetes 210 por detras, es decir, del lado opuesto donde se extiende el extremo 210a de los trinquetes 210
que cooperan con los dientes 111 con respecto al arbol de buje 210b. La segunda leva 232 coopera con el segundo
trinquete 212 encajandose bajo el segundo trinquete 232 por delante, es decir, del lado por donde se extiende la parte
de encajado 212b con respecto al arbol de buje 212c. La tercera leva 234 coopera con el tercer trinquete 214
encajandose bajo el tercer trinquete 214 por detras, es decir, del lado opuesto al lado por donde se extiende la parte de
encajado 214b con respecto al arbol de buje 214c. Los primeros trinquetes 210 y el segundo trinquete 212 estan
orientados azimutalmente en el mismo sentido, mientras que el tercer trinquete 214 esta orientado azimutalmente en la
parte opuesta a los primeros trinquetes y al segundo trinquete 210 y 212. La orientacién azimutal de un trinquete esta
indicada por el sentido azimutal hacia el que se extiende el extremo o la parte de encajado de un trinquete desde su
arbol de buje.

Los muelles de retorno 220a y 220b se disponen en el alojamiento 221 habilitado en la empufiadura 26. El alojamiento
221 también recibe el saliente axial 24b5. Los muelles de retorno 220a y 220b son unos muelles de compresion que
cooperan azimutalmente apoyados en el saliente axial 24b5 del saliente radial 24b3 del elemento fijo 24, por una parte,
y con las paredes radiales del alojamiento 221 por otra parte. Estos muelles de retorno vuelven a llevar
automaticamente la empufadura 26 a la posicién neutra N. De acuerdo con una variante, los muelles de retorno 220a
y 220b pueden sustituirse por uno o varios muelles de torsion.

En este ejemplo, el primer anillo 24a, los muelles 211, 213, 215, 220a, 220b, y el tornillo de fijacion, no representado,
son metalicos. Los arboles de los bujes 210b de los primeros trinquetes 210 son preferentemente metalicos, pero
pueden, de acuerdo con una variante, ser de plastico. Los arboles 212c y 214c son de plastico pero pueden ser, de
acuerdo con una variante, metalicos. El acabado de la empufiadura 26b es de caucho. Los otros elementos de la
palanca 20 son de plastico.

Funcionamiento de los medios de acoplamiento

Los medios de acoplamiento 100 estan configurados para acoplar en rotacion la empufadura 26 y el elemento de
arrastre 28 de forma que el recorrido angular del elemento de arrastre 28 sea inferior al recorrido angular de la
empuiiadura 26. En efecto, en el primer sentido de rotacion R1 los primeros trinquetes 210 se encajan con los primeros
dientes 111 de la primera rueda 110, y por tanto la empufiadura 26 arrastra la primera rueda 110 en rotacioén con un
mismo recorrido angular. De este modo, la primera rueda 110 arrastra en rotacién al elemento intermedio 120 que a su
vez arrastra la segunda rueda 130. Estando el elemento de arrastre 28 unido a la segunda rueda 130, la rotacion de la
segunda rueda 130 arrastra el elemento de arrastre 28 en un mismo recorrido angular.

En las figuras 5A, 5B y 5C, los sentidos de rotacion R1y R2 indican los sentidos de rotacion de la empufiadura 26 y de
la primera rueda 110 mientras que los sentidos de rotacion R'1 y R’2 indican los sentidos de rotacion de la segunda
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rueda 130 y del elemento de arrastre 28. En este ejemplo, los sentidos R1 y R’1 estan orientados en el mismo sentido,
y en consecuencia, los sentidos R2 y R’2 también estan orientados en el mismo sentido. Por supuesto, de acuerdo con
una variante, los sentidos R1 y R'1 pueden estar orientados en sentido contrario.

Como se ha representado en la figura 5B, el recorrido en rotacion 31 de la primera rueda 110 es superior al recorrido
en rotacion 32 de la segunda rueda 130. Por supuesto, se entiende que el ratio entre el recorrido angular 1 y el
recorrido angular 2 es el mismo independientemente de que, la primera rueda 110 se arrastre segun el primer sentido
R1 o segun el segundo sentido R2, o aunque la segunda rueda 130 se desplace segun el primer sentido R'1 o segun el
segundo sentido R’2.

De este modo, estando la empufiadura 26 acoplada en rotacion con la primera rueda 110 en el sentido de rotacién R1
y estando el elemento de arrastre 28 fijado a la segunda rueda 130, cuando se arrastra la empufiadura 26 en un
recorrido angular 31, se arrastra el elemento de arrastre 28 en un recorrido angular 32 inferior al recorrido angular 1.
De este modo, el elemento de arrastre 28 arrastra el extremo del cable del desviador 16a en contra de la fuerza de
retorno F (véase la fig. 5B) generada por los muelles de retorno del desviador 14. Inversamente, cuando la segunda
rueda 130 puede desplazarse segun el segundo sentido R’2 gracias a la fuerza de retorno F, el recorrido angular 31 de
la primera rueda 110 (pero no de la empufiadura 26 que no esta acoplada en rotacion a la primera rueda 110 en el
segundo sentido de rotacién R2) es superior al recorrido angular 32 de la segunda rueda 130 (y por tanto del elemento
de arrastre 28).

Ademas, gracias a las relaciones de los radios de los diferentes elementos de la palanca 20, el esfuerzo aplicado por el
usuario a la altura de la empufiadura 26 para contrarrestar la fuerza de retorno F se reduce con respecto a una palanca
cuyos medios de acoplamiento no reducen el recorrido angular del elemento de arrastre con respecto al recorrido
angular de la empufiadura.

En efecto, en este ejemplo, la relacién de los radios de la tercera rueda 122 y de la cuarta rueda 124 permite multiplicar
el esfuerzo que aplica el usuario en la primera rueda 110 por un coeficiente C1:

C1=RC/RD =9,8/4,4 = 2,23

Este coeficiente C1 superior a 1 (un) es una consecuencia de la reduccion del desplazamiento operada entre la
primera rueda 110 y la segunda rueda 130 de los medios de acoplamiento 100.

Ademas, la diferencia entre el radio de la primera rueda 110 y el de la empufiadura 26 forma un brazo de leva que
multiplica el esfuerzo aplicado por el usuario en la empufiadura por un coeficiente C2:

C2 = RA/RB = 20,6/15,5 = 1,33

Ademas, la diferencia entre el radio de la segunda rueda 130 y el del elemento de arrastre 28 forma asimismo un brazo
de leva que multiplica el esfuerzo recibido por la segunda rueda 130 por un coeficiente C3:

C3 = RE/RF =20,9/16,8 = 1,24

Al final, gracias a estos diferentes coeficientes, el esfuerzo aplicado por el usuario en la empunadura 26 se multiplica
por un coeficiente global C igual al producto de todos estos coeficientes C1, C2 y C3 es decir:

C=C1XC2XC3=3,68

De este modo, el esfuerzo que se ejerce en la empufiadura 26 para contrarrestar la fuerza F y arrastrar el elemento de
arrastre 28 en la direccion R’1 (y por tanto para pasar las velocidades) se reduce por este coeficiente C.

Funcionamiento de los medios de colocacién secuencial

Con referencia a la figura 5C, los medios de colocacion secuencial 200 (no representados) cooperan con los medios de
acoplamiento 100 y con la empufiadura giratoria 26, de manera que cuando se desplaza la empufiadura giratoria 26 en
un primer sentido de rotaciéon de mando R1 desde una posicién neutra N hacia una primera posicion P1 o en un
segundo sentido de rotacién de mando R2, opuesto al primer sentido de rotacién de mando R1, desde la posicion
neutra N hacia una segunda posicion P2, los medios de colocacion secuencial 200 vuelven a llevar la empufiadura
giratoria 26 automaticamente a la posicién neutra N, desplazandose el elemento de arrastre 28 en un angulo
predeterminado 8 en un primer sentido de rotacién de arrastre R'1 desde una primera posicion inicial P' hacia una
primera posicion final P'1 durante los desplazamientos de la empufiadura giratoria 26 entre la posicion neutra N y la
primera posicion P1, mientras que el elemento de arrastre 28 se desplaza del angulo predeterminado 8 en un segundo
sentido de rotacion de arrastre R’'2, opuesto al primer sentido de rotacion de arrastre R'1, desde una segunda posicion
inicial P’ (en este ejemplo, la segunda posicion inicial y similar a la primera posicion inicial) hacia una segunda posicion
final P’2 durante los desplazamientos de la empufiadura giratoria 26 entre la posicion neutra N y la segunda posicion
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P2.

En este ejemplo, los medios de acoplamiento 100 forman un reductor de desplazamiento, se constata en la figura 5C
que el recorrido angular de la empufiadura 26 entre la posicion neutra N y la primera posicion P1 y el recorrido angular
entre la posicion neutra N y la segunda posicion P2 son superiores al recorrido angular del elemento de arrastre 28
entre la posicion inicial P’ y la primera posicion final P’1 y al recorrido angular entre la posicion inicial P’ y la segunda
posicion final P’2.

En este ejemplo, el primer sentido de rotacién de mando R1 esta orientado en el mismo sentido que el primer sentido
de rotacion de arrastre R'1, y por tanto el segundo sentido de rotacion de mando R2 esta orientado en el mismo sentido
que el segundo sentido de rotacion de arrastre R'2, aunque por supuesto, pueden ser opuestos, de acuerdo con una
variante. En el resto del documento, el primer y el segundo sentido de mando R1 y R2 también designan la rotacion
tanto de la empufadura 26 como la de la primera rueda 110, mientras que el primer y el segundo sentido de rotacion de
arrastre R'1 y R’2 también designan la rotacion tanto del elemento de arrastre 28 como de la segunda rueda 130.

En la posicion neutra N de la empufiadura 26, los primeros trinquetes 210 se encajan con los primeros dientes 111. La
forma de los primeros dientes 111 es tal que los primeros trinquetes 210 permiten la rotacién de la primera rueda 110
en el primer sentido de rotacion de mando R1 mientras que los primeros trinquetes 210 bloquean la rotacion de la
primera rueda 110 en el segundo sentido de rotacion R2 (véase la fig. 8A). Montandose los primeros trinquetes 210 en
la empufiadura 26 y siendo por tanto moévil en rotacion alrededor del eje principal X, se entiende que los primeros
trinquetes 210 pueden arrastrar la primera rueda 110 en el primer sentido de rotacion de mando R1 (véase la fig. 8C)
pero que no pueden arrastrar la primera rueda 110 en el segundo sentido de rotacién R2 (véase la fig. 8D).

Ademas, en la posicion neutra N de la empufiadura 26, el segundo trinquete 212 se encaja con un segundo diente 136
mientras que el tercer trinquete 214 se desencaja de los terceros dientes 138 (véase la fig. 9B). De este modo, el tercer
trinquete 214 no bloquea los movimientos de rotacion de la segunda rueda 130. La forma de los segundos dientes 136
es tal que el segundo trinquete 212 permite la rotacion de la segunda rueda 130 en el primer sentido de rotacion de
arrastre R'1 (véase la fig. 9C) mientras que el segundo trinquete 212 bloquea la rotacion de la segunda rueda 130 en el
segundo sentido de rotacion de arrastre R'2 (véase la fig. 9D).

De este modo, en la posiciéon neutra N, los primeros trinquetes 210 bloguean la rotacién de la primera rueda 110 en el
segundo sentido de mando R2. Ademas, el segundo trinquete 212.bloquea la rotacion de la segunda rueda 130 en el
segundo sentido de arrastre R’2. Cabe destacar que a través del elemento intermedio 120, bloqueando la rotacién de
la primera rueda 110 en el segundo sentido de mando R2, los primeros trinquetes 210 también bloquean la rotacion de
la segunda rueda 130 en el segundo sentido de arrastre R’2. Asimismo, a través del elemento intermedio 120,
blogueando la rotacion de la segunda rueda 130 en el segundo sentido de arrastre R’2, el segundo trinquete 212
también bloquea la rotacion de la primera rueda 110 en el segundo sentido de mando R2. Esto permite compensar por
una parte, las eventuales holguras entre los dientes de los distintos medios de acoplamiento 100 y por otra parte entre
los dientes de los medios de acoplamiento 100 y los trinquetes de los medios de colocacion secuencial 200, y
garantizar siempre un bloqueo en la direccion R2, y por tanto R’2 (y viceversa).

Ademas, en la posicion neutra N, el esfuerzo de retorno F, que tiende a arrastrar la segunda rueda 130 en el segundo
sentido de arrastre R’2, bloquea la rotacion de la segunda rueda 130 en el primer sentido de arrastre R'1. A través del
elemento intermedio 120, este esfuerzo de retorno también bloquea la rotacion de la primera rueda 110 en el segundo
sentido de mando R2.

A continuacion se describen los movimientos de las ruedas 110 y 130 asi como sus interacciones con los trinquetes
210, 212 y 214 durante los movimientos de la empufiadura 26 entre la posicion neutra N y la primera posicion P1.

Las figuras 8A y 9A representan la interaccion de los trinquetes con las levas durante los movimientos de la
empufiadura 26 entre la posicion neutra N y la primera posicion P1, es decir cuando se lleva la empuiadura 26 de la
posicion neutra N hacia la primera posicion P1, o cuando la empuiadura 26 se vuelve a llevar de la primera posiciéon
P1 hacia la posicion neutra N. La figura 8A es una vista en seccion que representa los trinquetes 210 y las primeras
levas 230, segun la flecha VIl de la figura 4. La figura 9A es una vista en seccion de los trinquetes 212y 214, y de las
levas 232 y 234, segun la flecha IX de la figura 4. En las figuras 8A y 9A, los trazos discontinuos representan los
elementos (levas 232 y 234 y primeros trinquetes 210) vinculados a la empufiadura 26 en posicion neutra N, mientras
que estos mismos elementos se representan con trazos continuos cuando la empufadura 26 esta en la primera
posicion P1.

Ninguna de las levas 230, 232 y 234 coopera con los primeros, segundo y tercer trinquetes 210, 211 y 214 durante los
movimientos de la empufiadura 26 entre la posicion neutra N y la posicion P1.

Para el retorno, los primeros trinquetes 210 estan unidos a la empufadura 26, y por tanto la empufiadura 26 los
arrastran en rotacion alrededor del eje principal X, mientras que los segundos y terceros trinquetes 212 y 214 estan
unidos al elemento fijo 24, y estan por tanto inmoviles con respecto al eje principal X. Las primeras levas 230 estan
unidas al elemento fijo 24, y estan por tanto inmdviles, mientras que las levas 232 y 234 estan unidas a la empufadura
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26, y por tanto la empufadura 26 las arrastra en rotacion alrededor del eje principal X.

Las figuras 8B a 8D representan la primera rueda 110, y mas particularmente, la primera seccion anular 110a, y los
primeros trinquetes 210 en una seccion vista segun la flecha VIl de la figura 4. Las figuras 9B a 9D representan la
segunda rueda 130, el segundo trinquete 212 y el tercer trinquete 214 en una seccidn vista segun la flecha IX de la
figura 4.

Las figuras 8B y 9B corresponden a una configuracion en la que la empufiadura 26 esta en posicion neutra N. Las
figuras 8C y 9C corresponden a una configuracion en la que la empufiadura 26 ha pivotado en el primer sentido de
mando R1 y se ha llevado a la primera posicion P1 desde la posicién neutra de las figuras 8B y 9B. Las figuras 8D y 9D
corresponden a una configuracion en la que la empufadura 26 ha pivotado en el segundo sentido de mando R2y se ha
vuelto a llevar a la posicion neutra N desde la primera posicion P1 de las figuras 8C y 9C.

Cuando la empufiadura 26 se lleva de la posicidon neutra N hacia la primera posicion P1 segun el primer sentido de
rotacion de mando R1, cada primer trinquete 210 permanece encajado con un primer diente 111 y arrastran la primera
rueda 110 en el primer sentido de rotacion de mando R1 (véanse las figuras 8B y 8C), lo que tiene como consecuencia
arrastrar la segunda rueda 130, y por tanto al elemento de arrastre 28 en el primer sentido de rotacién de arrastre R'1
(véanse las figuras 9B y 9C). La posicion de los primeros trinquetes 210 y del radio que muestran la posicion azimutal
de la primera rueda 110 correspondiente a la figura 8B estan representados con trazos discontinuos en la figura 8C. La
posicion del elemento de arrastre 28 y del radio que representan la posicion azimutal de la segunda rueda 130
correspondiente a la figura 9B estan representados con trazos discontinuos en la figura 9C.

De este modo, entre la figura 8B y la figura 8C, la primera rueda 110 y los primeros trinquetes 110 han pivotado en el
primer sentido de rotacion de mando R1 mientras que entre la figura 9B y la figura 9C, soélo la segunda rueda 130 ha
pivotado segun el primer sentido de rotacion de arrastre R'1. En el transcurso de este movimiento, el segundo trinquete
212 inmovil en rotacion alrededor del eje principal X, se desencaja del segundo diente 136 numero Q para encajarse
con el segundo diente 136 nimero Q+1 (véanse las figuras 9B y 9C). De este modo el elemento de arrastre 28 se
desplaza en el primer sentido de rotacion de arrastre R’1 un angulo predeterminado {3 de la primera posicién inicial P’
a la primera posicion final P’1, y permanece bloqueado en esta posicion gracias al segundo trinquete 212.

Durante el paso del segundo trinquete 212 del segundo diente 136 Q al segundo diente 136 Q+1, los primeros
trinquetes 210 permanecen encajados con el primer diente 111 numero M de manera que la fuerza de retorno F no
pueda volver a llevar el elemento de arrastre 28 de la primera posicién final P’1 a la primera posicion inicial P’.

Cuando la empufiadura 26 esta en la primera posicion P1, el muelle de retorno 220a esta comprimido entre la tercera
leva 234 y la pestaiia 24b5 y tiende a volver a llevar la empufiadura 26 a la posicion neutra N. De este modo, cuando el
usuario vuelve a soltar la empufiadura 26, esta Ultima vuelve automaticamente a la posicion neutra N. Por supuesto, el
usuario también puede volver a llevar él mismo la empufadura 26 a la posicién neutra N.

En el transcurso del movimiento de la empufiadura 26 de la primera posicion P1 hacia la posiciéon neutra N segun el
segundo sentido de rotacion de mando R2, los primeros trinquetes 210 se desencajan de los primeros dientes 111
numero M para encajarse con los primeros dientes 111 numero M+1 (véanse las figuras 8B y 8C). Estando el segundo
trinquete 212 encajado con un segundo diente 136 cuando la empuiadura 26 vuelve de la primera posicion P1 hacia la
posicion neutra N, los medios de acoplamiento 100 estan bloqueados en rotacion y la fuerza de retorno F no puede
volver a llevar el elemento de arrastre 28 de la primera posicion final P’1 a la primera posicion final P’ (véanse las
figuras 9By 9C). Se entiende por tanto que la primera y la segunda rueda 110 y 130 no se mueven entre las figuras 8C,
9C y 8D, 9D, girando solo los primeros trinquetes 210 (conjuntamente con la empufiadura 26) en el segundo sentido de
rotacion de mando R2. La posicion de los primeros trinquetes 210 correspondientes a la figura 8C esta representada
con trazos discontinuos en la figura 8D.

Durante los movimientos de la empufiadura 26 entre la posicién neutra N y la primera posicién P1, siempre hay al
menos un trinquete de entre los primeros trinquetes 210 y el segundo trinquete 212 que esta encajado con los primeros
dientes 111 o los segundos dientes 136.

De este modo, en el transcurso de los movimientos de la empufiadura 26 entre la posicion neutra N y la primera
posicion P1, el paso del elemento de arrastre 28 de la posicién inicial P’ a la primera posicion final P’1 se efectia en
una sola etapa durante el paso de la empufiadura 26 de la posicién neutra N a la primera posicion P1. Durante los
movimientos de la empufadura 26 entre la posicion neutra N y la primera posicion P1, el elemento de arrastre 28 se
arrastra de este modo, un angulo predeterminado {3 en el primer sentido de rotacion de arrastre R'1 desde la posicion
inicial P’ hacia la posicion final P’1 (véase la fig.9C). Se pasa de este modo de una velocidad T a una velocidad T+1.
Para pasar a la velocidad T+2, el usuario lleva de nuevo la empufiadura 26 de la posicién neutra N a la primera
posicion P1, y asi sucesivamente. Por supuesto, de acuerdo con una variante, el paso de la empufiadura 26 de la
posicion neutra N a la primera posicién P1 permite pasar de la velocidad T a una velocidad T-1.

A continuacion se describen los movimientos de las ruedas 110 y 130 asi como sus interacciones con los trinquetes
210, 212 y 214 durante los movimientos de la empufiadura 26 entre la posicion neutra N y la segunda posicion P2.
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Las figuras 10A y 11A representan la interaccion de los trinquetes con las levas durante los movimientos de la
empufiadura 26 entre la posicion neutra N y la segunda posicion P2, es decir cuando la empufiadura 26 se lleva de la
posicion neutra N hacia la segunda posicion P2 segun el segundo sentido de rotacion de mando R2, o cuando la
empufiadura 26 se lleva de la segunda posicién P2 hacia la posicion neutra N segun el primer sentido de rotacion de
mando R1. La figura 10A es una vista en seccién que representa los trinquetes 210 y las primeras levas 230 segun la
flecha VIII de la figura 4. La figura 11A es una vista en seccion que representa los trinquetes 212y 214 y las levas 232
y 234 segun la flecha IX de la figura 4. En las figuras 10A y 11A, los trazos discontinuos representan los elementos
(levas 232 y 234 y primeros trinquetes 210) vinculados a la empufiadura 26 en posicion neutra N, mientras que estos
mismos elementos estan representados con trazos continuos cuando la empufiadura 26 esta en la segunda posicion
P2.

Con referencia a la figura 10A, cuando se lleva la empufiadura 26 de la posicidon neutra N a la segunda posicion P2,
cada primera leva 230 coopera con un primer trinquete 210, lo que tiene como efecto desencajar los primeros
trinquetes 210 de los primeros dientes 211. La primera rueda 110 queda entonces libre para girar en el segundo
sentido de mando R2.

Con referencia a la figura 11A, cuando se lleva la empufiadura 26 de la posicion neutra N a la segunda posicion P2, la
tercera leva 234 coopera primero con el tercer trinquete 214 que se encaja con un tercer diente 138. De este modo, la
segunda rueda 130 esta bloqueada en rotacion tanto en el primer sentido de arrastre R’1 como en el segundo sentido
de rotacion de arrastre R’2. A continuacion, la segunda leva 232 coopera con el segundo trinquete 212 que se
desencaja entonces de los segundos dientes 136. Se entiende que este encajado sucesivo de la tercera leva 234 con
el tercer trinquete 214 y luego de la segunda leva 232 con el segundo trinquete 212 se obtiene gracias a una distancia
azimutal en la posicién neutra N de la empufiadura 26 mayor entre la segunda leva 232 y el segundo trinquete 212 que
la distancia azimutal entre la tercera leva 234 y el tercer trinquete 214.

Durante la rotacion de la empufiadura 26 segun el segundo sentido de rotacion de mando R2 de la posicion neutra N a
la segunda posicién P2, las primeras levas 230 cooperan en primer lugar con los primeros trinquetes 210 que
comienzan asi a desencajarse primero de los primeros dientes 111. A continuacion, la tercera leva 234 coopera con €l
tercer trinquete 214, encajandose entonces el tercer trinquete 214 con los terceros dientes 138, y después la segunda
leva 232 coopera de nuevo con el segundo trinquete 212, desencajandose asi este ultimo de los segundos dientes
136.

Las figuras 10B a 10F representan la primera rueda 110, y mas particularmente, la primera seccién anular 110a, y los
primeros trinquetes 210 en una seccion vista segun la flecha VIII de la figura 4. Las figuras 11B a 11F representan la
segunda rueda 130, el segundo trinquete 212 y el tercer trinquete 214 en una seccidn vista segun la flecha IX de la
figura 4.

Las figuras 10B y 11B corresponden a una configuracién en la que la empufiadura 26 esta en posicion neutra N. Las
figuras 10C y 11C corresponden a una configuracion en la que la empufiadura 26 se lleva a una posicion intermedia
entre la posicion neutra N y la segunda posicion P2 desde la posicion neutra de las figuras 10B y 11B, en la que la
segunda leva 232 no coopera aun con el segundo trinquete 212, mientras las primeras levas 230 cooperan con los
primeros trinquetes 210 y la tercera leva 234 coopera con el tercer trinquete 214. Las figuras 10D y 11D corresponden
a una configuracion en la que la empufiadura 26 se ha llevado a la segunda posicion P2 desde la posicién intermedia
de las figuras 10C y 11C. Las figuras 10E y 11E corresponden a una configuracién en la que la empufiadura 26 se ha
llevado a la posicion intermedia de las figuras 10C y 11C desde la segunda posicion P2 de las figuras 10D y 11D. Las
figuras 10F y 11F corresponden a una configuracion en la que la empufiadura 26 se ha vuelto a llevar a la posicion
neutra N desde la posicion intermedia de las figuras 10E y 11E.

En este ejemplo, se entiende que las posiciones intermedias de la empufiadura 26 correspondientes a las figuras 10C,
11C, 10E y 11E corresponden todas a la misma posicion intermedia de la empufiadura 26.

Las figuras 10B y 11B corresponden respectivamente a las figuras 8D y 9D, en las que la empufiadura 26 esta en
posicion neutra N, los primeros trinquetes 210 estan encajados con los primeros dientes 111 numero M+1 y el segundo
trinquete 212 esta encajado con el segundo diente 136 nimero Q+1.

Durante el paso de la empuiadura 26 de la posicion neutra N a la posicion intermedia, los primeros trinquetes 210 han
pivotado segun el segundo sentido de rotacién de mando R2 (ya que estan conectados a la empufiadura 26). El
bloqueo de la primera rueda 110 por parte de los primeros trinquetes 210 en el segundo sentido de rotacién de mando
R2 se libera mientras que el segundo trinquete 212 sigue bloqueando la segunda rueda en el segundo sentido de
rotacion de arrastre R’2. El tercer trinquete 214 empieza a encajarse entre dos terceros dientes 138. La posicién de los
primeros trinquetes 210 correspondiente a la figura 10B esta representada con trazos discontinuos en la figura 10C.

Durante el paso de la empufiadura 26 de la posicion intermedia a la segunda posicion P2 en el segundo sentido de

rotacion de mando R2 (véanse las figs. 10D y 11D), las primeras levas 230 cooperan con los primeros trinquetes 210
(que por tanto ya han pivotado de nuevo segun el segundo sentido de rotacién de mando R2 con respecto a la figura
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10C), la segunda leva 232 coopera con el segundo trinquete 212 y la tercera leva 234 coopera con el tercer trinquete
214 de forma que los primeros trinquetes 210 estan completamente desencajados de los primeros dientes 111
mientras que el segundo trinquete 212 esta completamente desencajado de los segundos dientes 136 y que el tercer
trinquete 214 esta totalmente encajado con los terceros dientes 138.

El espacio angular entre cada tercer diente 138 permite a la fuerza de retorno F desplazar la segunda rueda 130 en el
segundo sentido de arrastre R'2 de forma que el segundo trinquete 212, y mas particularmente el diente del segundo
trinquete 212 cooperando con los segundos dientes 136, esté en posicion para encajarse con el segundo diente 136
numero Q (véase la fig. 11D). Se entiende por tanto, que el espacio angular de los terceros dientes 138 es tal que
permite un movimiento de rotacion de la segunda rueda 130 cuando el tercer trinquete 214 esta encajado con los
terceros dientes 138 permitiendo al segundo trinquete 212 pasar al aplomo de un segundo diente 136, para pasar de
un segundo diente Q+1 a un segundo diente Q.

La rotacion de la segunda rueda 130 en el segundo sentido de arrastre R’2 arrastra la rotacion de la primera rueda 110
en el segundo sentido de mando R2. De este modo, los primeros trinquetes 210 se encuentran en posiciéon para
encajarse con los primeros dientes 111 nimero M (véase la fig. 10D).

La posicion de los primeros trinquetes 210 y del radio que muestran la posicién azimutal de la primera rueda 110
correspondiente a la figura 10C esta representados con trazos discontinuos en la figura 10D. La posicion del elemento
de arrastre 28 y del radio que representa la posicion azimutal de la segunda rueda 130 correspondiente a la figura 11C
estan representadas con trazos discontinuos en la figura 11D. Se entiende por tanto, que la primera rueda 110 y los
primeros trinquetes 210 han pivotado en el segundo sentido de rotacion de mando R2 mientras que la segunda rueda
130 ha pivotado segun el segundo sentido de rotacion de arrastre R'2.

Cuando la empufiadura 26 esta en la segunda posicion P2, el muelle de retorno 220b esta comprimido entre la
segunda leva 232 y la pestafa 24b5 y tiende a volver a llevar la empufiadura 26 a la posicion neutra N. De este modo,
cuando el usuario vuelve a soltar la empufiadura 26, esta Ultima vuelve automaticamente a la posicion neutra N. Por
supuesto, el usuario también puede volver a llevar él mismo la empufiadura 26 a la posicion neutra N.

Durante el movimiento de la empufiadura 26 desde la segunda posicion P2 hacia la posicion neutra N, las levas 230,
232y 234 ylos trinquetes 210, 212y 214 se desencajan de sus cooperaciones reciprocas y los muelles de retorno 211,
213y 215 (véanse las figs. 3A y 3B) vuelven a llevar los trinquetes 210, 212 y 214 a sus configuraciones de posicion
neutra N de la empufiadura 26.

De este modo, cuando la empuinadura 26 vuelve de la segunda posicion P2 a la posicion intermedia, los primeros
trinquetes 210 que siguen el movimiento de la empufiadura 26, se encajan con los primeros dientes 111 nimero My el
segundo trinquete 212 se encaja con el segundo diente 136 numero Q (es decir, entre el diente Q y el diente Q+1)
mientras que el tercer trinquete 214 se desencaja de los terceros dientes 138 (véase la fig.10E y la fig. 11E). En la
figura 11E el segundo trinquete 212 esta apoyado radialmente sobre el diente 136 nimero Q+1 gracias al muelle de
retorno 213 que vuelve a llevar el segundo trinquete 212 entre los dos dientes Q y Q+1. A medida que el tercer
trinquete 214 se desencaja de los terceros dientes 138 y que los primeros trinquetes 210 y el segundo trinquete 212 se
encajan respectivamente con los primeros dientes 111 nimero M y el segundo diente numero Q, la fuerza de retorno F
desplaza la segunda rueda 130 en el segundo sentido de arrastre R'2. En consecuencia, la primera rueda 110 es
arrastrada al segundo sentido de rotacion de mando R2.

La posicion de los primeros trinquetes 210 y del radio que muestran la posicién azimutal de la primera rueda 110
correspondiente a la figura 10D estan representadas con trazos discontinuos en la figura 10E. La posicion del
elemento de arrastre 28 y del radio que representan la posicién azimutal de la segunda rueda 130 correspondiente a la
figura 11D estan representadas con trazos discontinuos en la figura 11E. Se entiende por tanto que la primera rueda
110 ha pivotado en el segundo sentido de rotacion de mando R2 mientras que los primeros trinquetes 210 han
pivotado en el primer sentido de rotacion de mando R1. La segunda rueda 130 ha pivotado segun el segundo sentido
de rotacion de arrastre R'2.

Cuando la empufiadura 26 vuelve de la posicion intermedia a la posicidon neutra N, los movimientos descritos durante
el paso de la empufiadura 26 de la segunda posicion P2 a la posicién intermedia prosiguen hasta que el segundo
trinquete 212 esté apoyado contra el segundo diente 136 nimero Q y bloquee la rotacion de la segunda rueda 130 en
el segundo sentido de rotacién de arrastre R’2. Se llevan los primeros trinquetes 210 a un apoyo azimutal sobre los
primeros dientes 111 y el tercer trinquete 214 esta totalmente desencajado de los terceros dientes 138. Cuando la
empufadura 26 ha vuelto a la posicién neutra N, los primeros trinquetes 210 cooperan con los primeros dientes 111
namero M, el segundo trinquete 212 coopera con el segundo diente 136 numero Q y el tercer trinquete 214 no coopera
con ningun tercer diente 138. El elemento de arrastre 28 se encuentra entonces en la segunda posicion final P’2.

La posicion de los primeros trinquetes 210 y del radio que muestran la posicién azimutal de la primera rueda 110
correspondiente a la figura 10E estan representados con trazos discontinuos en la figura 10F. La posicién del elemento
de arrastre 28 y del radio que representan la posicion azimutal de la segunda rueda 130 correspondiente a la figura
11E estan representadas con trazos discontinuos en la figura 11F. Se entiende por tanto que la primera rueda 110 ha
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pivotado en el segundo sentido de rotacién de mando R2 mientras que los primeros trinquetes 210 han pivotado en el
primer sentido de rotacion de mando R1. La segunda rueda 130 ha pivotado segun el segundo sentido de rotacién de
arrastre R’2.

De este modo, en el transcurso de los movimientos de la empuifadura 26 entre la posicion neutra N y la segunda
posicion P2, el paso del elemento de arrastre 28 de la segunda posicion inicial P’ a la segunda posicion final P’2 se
efectua en dos etapas: una primera etapa durante el paso de la empufiadura 26 de la posicion neutra N a la segunda
posicion P2, y una segunda etapa cuando la empufiadura 26 vuelve de la segunda posicion P2 a la posicion neutra N.

Durante los movimientos de la empufadura 26 entre la posicion neutra N y la segunda posicion P2, el elemento de
arrastre 28 se arrastra de este modo en un angulo predeterminado 3 en el segundo sentido de rotacion de arrastre R'2
desde la segunda posicion inicial P’ hacia la segunda posicion final P’2 (véase la fig. 11F). Se pasa asi de la velocidad
T+1 a una velocidad T. Para pasar a la velocidad T-1, el usuario lleva de nuevo la empufiadura 26 de la posicién neutra
N a la segunda posicion P2, y asi sucesivamente. Por supuesto, de acuerdo con una variante, el paso de la
empufiadura 26 de la posicion neutra N a la segunda posicion P2 permite pasar de la velocidad T+1 a una velocidad
T+2.

Se observa que la posicion inicial P' de la figura 11C corresponde a la primera posicion final P'1 de la figura 9C,
mientras que la segunda posicion final P'2 de la figura 11C corresponde a la posicion inicial P' de la figura 9C.

Aunque la presente invencion se ha descrito con referencia a unos ejemplos de realizacion especificos, es evidente
que pueden efectuarse cambios y modificaciones en estos ejemplos sin desviarse del alcance general de la invencion
tal y como se define en las reivindicaciones. En particular, las caracteristicas individuales de los diferentes modos de
realizacion descritos pueden combinarse en modos de realizacion adicionales. En consecuencia, la descripcion y los
dibujos deberan considerarse en un sentido ilustrativo en lugar de restrictivo.
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REIVINDICACIONES

1. Palanca de cambio de velocidades para bicicletas, que presenta un hueco (22) que se extiende segun un eje
principal (X), estando dicha palanca (20) configurada para montarse de manera coaxial sobre una empunadura de
manillar (12a) de bicicleta, comprendiendo dicha palanca (20):

- un elemento fijo (24) configurado para unirse a la empufiadura del manillar (12a),

- una empufadura giratoria (26) coaxial al eje principal (X) y movil en rotacién alrededor del eje principal (X),

- un elemento de arrastre (28) movil en rotacion alrededor del eje principal (X) y configurado para arrastrar el
extremo (16a) de un cable (16) de mando de un desviador (14),

- unos medios de acoplamiento (100) configurados para acoplar en rotacion la empufiadura giratoria (26) y el
elemento de arrastre (28) de forma que el recorrido angular del elemento de arrastre (28) sea inferior al recorrido
angular de la empufiadura giratoria (26), comprendiendo los medios de acoplamiento (100) una primera rueda
dentada (110) coaxial al eje principal (X) y acoplada en rotacién con la empuiadura giratoria (26),

estando dicha palanca (20) caracterizada por que los medios de acoplamiento (100) también comprenden una
segunda rueda dentada (130) coaxial al eje principal (X) y acoplada en rotacion con el elemento de arrastre (28) y un
elemento intermedio (120) que presenta un eje de rotacion paralelo a, y distinto del eje principal (X) y que acopla en
rotacion la primera rueda dentada (110) y la segunda rueda dentada (130).

2. Palanca de acuerdo con la reivindicacion 1, en la que el elemento intermedio (120) presenta una tercera rueda
dentada (122) que engrana directamente la primera rueda dentada (110), y una cuarta rueda dentada (124) unida a la
tercera rueda dentada (122), engranando dicha cuarta rueda dentada (124) directamente la segunda rueda dentada
(130).

3. Palanca de acuerdo con la reivindicacion 2, en la que el radio (RB) de la primera rueda dentada (110) es superior al
radio (RC) de la tercera rueda dentada (122), el radio (RB) de la tercera rueda dentada (122) es superior al radio (RD)
de la cuarta rueda dentada (124), el radio (RD) de la cuarta rueda dentada (124) es inferior al radio (RE) de la segunda
rueda dentada (130), y el radio (RB) de la primera rueda dentada (110) es inferior al radio (RE) de la segunda rueda
dentada (130).

4. Palanca de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 3, en la que la relacién de transmision entre la
segunda rueda dentada (130) y la primera rueda dentada (110) esta comprendida entre 2 y 4.

5. Palanca de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 4, en la que la segunda rueda dentada (130)
presenta unos dientes de acoplamiento (132) con el elemento intermedio (120) Unicamente sobre un primer sector
angular (a1), mientras que el elemento de arrastre (28) se dispone Unicamente sobre un segundo sector angular (a2)
de dicha segunda rueda dentada (130) distinto del primer sector angular (a1).

6. Palanca de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 5 en la que el hueco (22) es cilindrico y esta
formado en un manguito cilindrico (30), estando la empufadura giratoria (26), el elemento de arrastre (28), la primera
rueda dentada (110) y la segunda rueda dentada (130) montados en rotacion alrededor de dicho manguito cilindrico
(30).

7. Palanca de acuerdo con la reivindicacion 6, en la que la segunda rueda dentada (130) esta alojada en un carter,
comprendiendo dicho carter dos semi-carteres (32, 34), estando uno de los semi-carteres (32) unido al manguito
cilindrico (30).

8. Palanca de acuerdo con la reivindicacion 7, en la que los dos semi-carteres forman respectivamente un semi-carter
exterior (32) y un semi-carter intermedio (34), estando la primera rueda dentada (110) alojada en un espacio (36)
habilitado entre la empufiadura giratoria (26), el semi-carter intermedio (34) y el manguito (30).

9. Palanca de acuerdo con la reivindicacion 8, en la que la primera rueda dentada (110) esta alojada axialmente entre
la empufiadura giratoria (26) y el semi-carter intermedio (34) y radialmente entre el manguito cilindrico (30) y la
empufadura giratoria (26).

10. Palanca de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones 7 a 9, en la que los dos semi-carteres forman
respectivamente un semi-carter exterior (32) y un semi-carter intermedio (34), presentando el semi-carter exterior (32)
un arbol (32a), estando el elemento intermedio (120) montado en rotacion alrededor de dicho arbol (32a),
comprendiendo el semi-carter intermedio (34) una pared (34a) que se extiende segun una direccién radial, y
atravesando el elemento intermedio (120) dicha pared (34a).

11. Palanca de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones 6 a 10, en la que la empufiadura giratoria (26)
coopera con el manguito (30) por encajado a presion segun el eje principal (X).

12. Palanca de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones 6 a 11, en la que el elemento fijo (24) comprende un
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anillo (24a, 24b) embutido alrededor del manguito cilindrico (30), estando la empufadura giratoria (26) al menos
parcialmente embutida alrededor del anillo (24a, 24b).

13. Palanca de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 12, que comprende un carter (32, 34), estando
una ventana (33) habilitada en dicho carter (32, 34), presentando el elemento de arrastre (28) un cursor (40) visible a
través de la ventana (33), formando la posicion del cursor (40) con respecto a la ventana (33) un indice que indica la
velocidad.

14. Palanca de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 13, que comprende unos medios de colocacion
secuencial (200) interpuestos entre la empufiadura giratoria (26) y el elemento de arrastre (28), configurados de
manera que la empufiadura giratoria (26) vuelva a una posicion neutra (N) después de haberse desplazado en un
primer sentido de rotacion (R1), o en un segundo sentido de rotacion (R2) opuesto al primer sentido de rotacion (R1)
mientras que el elemento de arrastre (28) permanece en la posicién en la que se ha desplazado gracias a dicho
desplazamiento de la empufadura giratoria (26).
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