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1
DESCRIPCION
CAMPO TECNICO DE LA INVENCION
La invencion se engloba en el campo de las sillas de ruedas y, mas concretamente,
en el de las sillas de ruedas regulables en cuanto a su altura y/o inclinacion.

ANTECEDENTES DE LA INVENCION

Existen sillas de ruedas regulables en altura (por ejemplo, para facilitar el acceso
del usuario a objetos situados a cierta altura) y sillas de ruedas que permiten la
basculacion del asiento, hacia atras (por ejemplo, para proporcionar una postura mas
cémoda para el usuario) y/o hacia delante (por ejemplo, para facilitar el desplazamiento del
usuario desde la silla a una cama, a un asiento o a un vehiculo).

Habitualmente, las sillas incorporan solamente algunas de las funcionalidades
mencionadas ya que se requieren mecanismos distintos para cada una de ellas (a saber,
mecanismos de inclinacion y mecanismos de elevacion), lo cual aumenta el coste de la
silla, su peso, su tamano y/o su complejidad.

Ejemplos de sillas de ruedas conocidas con algun tipo de mecanismo de
basculacion y/o desplazamiento en altura del asiento se describen en, por ejemplo, WO-A-
03/086261, WO-A-2004/021953, WO-A-01/32120, WO-A-01/91688, WO-A-01/91687, WO-
A-02/26186, WO-A-03/034967, WO-A-2005/007498, WO-A-99/17699, WO-A-98/52509,
WO-A-97/23187 y EP 1506760-A1.

DESCRIPCION DE LA INVENCION
La invencién se refiere a una silla de ruedas, que comprende una parte de asiento
(que puede comprender el asiento propiamente dicho, un respaldo, reposabrazos y/o
reposapiés) y una parte inferior (Que basicamente puede comprender el bastidor de la silla
de ruedas, las ruedas que permiten que la silla ruede sobre una superficie, y diversos
mecanismos de transmisién, motores, etc.). La parte de asiento estd montada sobre la
parte inferior y acoplada a la misma mediante un mecanismo de acoplamiento configurado
de manera que, cuando la parte inferior esta situada sobre una superficie horizontal,
- la parte de asiento puede regularse en altura con respecto a la parte inferior, y
- la inclinacion de la parte de asiento puede regularse en el plano vertical que se
extiende en la direccion longitudinal de la silla (con direccion longitudinal se entiende la
direccion que va hacia delante y hacia detras, desde el punto de vista del usuario),
mediante dicho mecanismo de acoplamiento.
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De acuerdo con la invencién reivindicada, el mecanismo de acoplamiento
comprende al menos dos brazos que estan articulados a la parte de asiento y a la parte
inferior, estando cada uno de dichos brazos articulado a dicha parte inferior, en un punto
de articulacién correspondiente (y segun un eje de pivotamiento correspondiente), de
manera pivotable con respecto a la parte inferior, de manera que, para levantar la parte de
asiento a una posicién de maxima altura desde una posicion de minima altura con respecto
a la parte inferior, uno de dichos brazos debe pivotar, con respecto a su punto o eje de
articulacion y visto desde un lado de la silla de ruedas, en un primer sentido (por ejemplo,
en el sentido del movimiento de las agujas del reloj), y otro de dichos brazos debe pivotar,
con respecto a su punto o eje de articulaciéon y visto desde el mismo lado de la silla de
ruedas, en un segundo sentido (por ejemplo, en el sentido contrario al sentido del
movimiento de las agujas del reloj) opuesto a dicho primer sentido, de manera que las
posiciones angulares de los brazos con respecto a sus puntos de acoplamiento para
acoplarse a la parte inferior (por ejemplo, la orientaciéon de los brazos en el plano vertical
que los contienen) determinan tanto la posicién en altura como la inclinacién de la parte de
asiento, con respecto a la parte inferior.

De esta manera, se consigue un mecanismo sencillo en el que mediante solamente
dos brazos pivotables (0, si se desea mejor estabilidad, dos parejas de brazos como la que
se ha descrito), que se puede modificar, de forma bastante libre, tanto la altura del asiento
como su inclinacién hacia delante o hacia detras. Todo esto se puede controlar desde un
sistema de control electrénico que puede tener un mando situado en correspondencia con,
por ejemplo, un reposabrazos de la silla, y que puede actuar sobre motores eléctricos
asociados a los brazos, de manera que pueden controlar e impulsar su movimiento
angular.

Uno de los brazos puede tener su punto de acoplamiento para acoplarse a la parte
inferior situado en correspondencia con una parte delantera de la parte inferior (por
ejemplo, a una distancia del extremo delantero de la parte inferior cuya distancia puede ser
inferior a una cuarta —u octava- parte de la longitud de la parte inferior) y en
correspondencia con un primer lateral de la parte inferior (por ejemplo, a una distancia de
dicho primer lateral inferior cuya distancia es inferior a una cuarta -u octava- parte del
ancho de la parte inferior), y en la que otro de dichos brazos tiene su punto de
acoplamiento para acoplarse a la parte inferior situado en correspondencia con una parte
trasera de la parte inferior (por ejemplo, a una distancia del extremo trasero de la parte
inferior cuya distancia puede ser inferior a una cuarta —u octava- parte de la longitud de la
parte inferior) y en correspondencia con un segundo lateral de la parte inferior opuesto a
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dicho primer lateral de la parte inferior (por ejemplo, a una distancia de dicho segundo
lateral cuya distancia es inferior a una cuarta -u octava- parte del ancho de la parte
inferior). Dichos puntos de acoplamiento pueden estar situados en zonas diagonalmente
opuestas de dicha parte inferior.

De esta manera, distribuyendo los puntos de acoplamiento de esta manera, se
puede obtener una buena estabilidad de la silla de ruedas.

Cada brazo se articula a la parte de asiento mediante al menos una unién de
pivotamiento. Al menos uno de los brazos puede estar articulado a dicha parte de asiento
mediante dicha unién de pivotamiento entre dicho brazo y una biela, barra o similar,
estando dicha biela o barra a su vez acoplada a dicha parte de asiento mediante otra unién
de pivotamiento, de manera que dicha biela o barra pueda pivotar con respecto a la parte
de asiento. Esto puede facilitar la conversién del movimiento angular de los brazos en un
movimiento de elevacion de la parte de asiento sin que se produzca una basculacién de la
parte de asiento, es decir, manteniéndose su inclinacién. Otro de los brazos puede estar
unido a dicha parte de asiento mediante su unién de pivotamiento directamente entre dicho
brazo y un elemento rigidamente unido a o integrado en la parte de asiento.

Cada brazo puede ser desplazable angularmente mediante un accionador, por
ejemplo, mediante un accionador lineal eléctrico. Dicho accionador puede estar acoplado al
brazo correspondiente mediante un mecanismo de transmision que puede comprender un
primer elemento o palanca de transmision acoplado mediante una unién de pivotamiento a
una parte mévil del accionador, y un segundo elemento o barra de transmision puede estar
unida mediante una primera unién de pivotamiento a dicho primer elemento o palanca de
transmisidén y mediante una segunda unién de pivotamiento a dicho brazo.

En tal caso, el primer elemento o palanca de transmisién puede estar dotado de un
elemento giratorio (por ejemplo, una roldana o ruedecilla) configurado de manera que
apoye sobre una superficie inferior del brazo durante al menos una parte del movimiento
angular del brazo con respecto a su punto de articulacion para articularse a la parte
inferior, con lo cual puede servir para descargar las fuerzas ejercidas sobre el accionador
durante al menos una parte del movimiento. Dicha primera unién de pivotamiento entre el
primer elemento de transmisidn y el segundo elemento de transmisién puede estar situada
en una zona del primer elemento de transmision situada entre la unién de pivotamiento
entre el primer elemento de transmisién y la parte moévil del accionador, y el elemento
giratorio o roldana.

La primera union de pivotamiento entre el primer elemento de transmisién y el

segundo elemento de transmisién puede estar situada en una zona del primer elemento de
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transmisién situada entre la union de pivotamiento entre el primer elemento de transmision
y la parte mévil del accionador, y una zona de conexién del primer elemento de transmision
a un muelle (que puede coincidir con la posicién del elemento giratorio), en cuyo caso la
silla de ruedas también puede incluir dicho muelle.

El accionador puede estar montado de forma pivotable sobre un tercer elemento de
transmisién a su vez montado de forma pivotable. El brazo puede estar montado de forma
pivotable sobre este tercer elemento de transmision.

El primer y el segundo elemento de transmision pueden estar configurados de
manera que, a partir de una cierta posicion angular del brazo en un movimiento de
elevacion de la parte de asiento, el primer elemento de transmisiéon haga tope contra el
segundo elemento de transmisién, de manera que se impida una continuacién del
pivotamiento o giro entre el primer elemento de transmision y el segundo elemento de
transmisién, de manera que uno de dichos elementos puede “empujar” el otro sin que haya
giro entre los elementos.

Un primero de dichos brazos puede tener su punto de articulacién situado mas
hacia delante en la parte inferior que el punto de articulacion de un segundo de dichos
brazos, extendiéndose dicho primer brazo hacia atras desde su punto de articulacién y
extendiéndose dicho segundo brazo hacia delante desde su punto de articulacion. De esta
manera, visto “desde el lateral”, los dos brazos pueden formar una “X” en al menos algunas
posiciones de la parte de asiento.

Dichos al menos dos brazos pueden, por ejemplo, mejorar la estabilidad del
sistema, comprender cuatro brazos, los cuales pueden constituir dos parejas de brazos,
comprendiendo cada pareja de brazos dos brazos de acuerdo con lo que se ha descrito
mas arriba. Cada “pareja” puede corresponder a una diagonal de la silla de ruedas, visto
desde arriba.

DESCRIPCION DE LAS FIGURAS

Para complementar la descripcién y con objeto de ayudar a una mejor comprensién
de las caracteristicas de la invencién, de acuerdo con un ejemplo preferente de realizacion
practica de la misma, se acompafia como parte integrante de la descripcion, un juego de
figuras en el que con carécter ilustrativo y no limitativo, se ha representado lo siguiente:

Las figuras 1A y 1B.- Muestran dos vistas esquematicas laterales de parte de la
estructura de la silla de ruedas de acuerdo con una realizacion preferida de la invencién,
con el asiento inclinado hacia atras y hacia delante, respectivamente.

Las figuras 2A-2C.- Muestran tres vistas esquematicas en perspectiva de parte de
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la estructura de dicha silla de ruedas, con la parte de asiento colocada a diferentes alturas.

La figura 3.- Muestra una vista esquematica de la parte de asiento y de sus
componentes de acoplamiento para acoplarse a los brazos, en correspondencia con
diferentes alturas del asiento.

Las figuras 4A-4D.- Muestran vistas laterales esquematicas de la silla de ruedas,
correspondientes a diferentes posiciones de levantamiento e inclinacion de la parte de
asiento.

Las figuras 5A-5D.- Muestran cuatro vistas esquematicas del sistema de
transmisién de movimiento a los brazos.

La figura 6.- Muestra un esquema conceptual del mecanismo de transmision de
movimiento.

Las figuras 7A y 7B.- Muestran la orientacion en horizontal (x) y vertical (y) del
esquema de la figura 6, en diferentes fases operativas del sistema.

La figura 8.- Muestra una vista desde atras de la silla de ruedas.

REALIZACION PREFERENTE DE LA INVENCION

Las figuras 1A y 1B reflejan vistas en alzado lateral de la silla de ruedas de acuerdo
con una realizacién de la invencidén, con la parte de asiento 100 en dos posiciones
diferentes, a saber, inclinada hacia atras (figura 1A) y hacia delante (1B). Las figuras 2A-
2C reflejan la misma silla de ruedas, vista en perspectiva, con la parte de asiento 100 en su
posicion inferior (figura 2A), en una posicidén intermedia 6ptima para su conduccion (figura
2B) y en una posicién elevada (figura 2C) (en las figuras 2A-2C, algunos elementos de
transmisidén han sido eliminados para facilitar la vista de otros elementos).

Tal y como se puede observar en estas figuras, la silla de ruedas comprende una
parte de asiento 100 (que, como es convencional, puede comprender el asiento 101
propiamente dicho, un respaldo 102, reposabrazos 103 y reposapiés 104) y una parte
inferior 200 que basicamente corresponde a la base de la silla, es decir, al bastidor general
y a los elementos asociados a dicho bastidor, incluyendo ruedas 201, ejes, elementos de
amortiguacién, motores, etc.

La parte de asiento 100 estd acoplada a la parte inferior 200 mediante un
mecanismo de acoplamiento que comprende los dos brazos 1, 1’, cada uno de los cuales
esta articulado a la parte de asiento mediante una unién de pivotamiento 1B, 1B’, y a la
parte inferior mediante otras uniones de pivotamiento situadas en correspondencia con los
puntos de articulacién 1A, 1A’ que, basicamente, estan situados diagonalmente opuestos,
visto desde arriba. Es decir, tal y como se puede ver en las figuras, uno de los brazos 1
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tiene su punto de articulaciéon 1A a la parte inferior situado en correspondencia con una
parte delantera de la parte inferior 200 y en correspondencia con el lateral izquierdo (desde
el punto de vista del usuario) de la parte inferior 200, y el otro brazo 1’ tiene su punto de
acoplamiento 1A’ para acoplarse a la parte inferior situado en correspondencia con la parte
trasera de la parte inferior y en correspondencia con el lateral derecho de la parte inferior
(visto desde el punto de vista del usuario). En una realizacién alternativa de la invencién,
ésta puede comprender otros dos brazos en oposicion, colocados en la diagonal libre en
las figuras 1A-2C.

Por lo tanto, cada brazo puede pivotar alrededor de sus correspondientes ejes de
giro asociados a dichos puntos de acoplamiento 1A, 1A', de manera que los extremos
opuestos de los brazos 1, 1’, es decir, los extremos articulados a la parte de asiento 100,
se sitian a una altura que depende directamente de la posicion angular del brazo con
respecto a su eje de giro o pivotamiento.

Tal y como se puede observar en las figuras 2A-2C, para levantar la silla desde la
posicion inferior (figura 2A) a la posicidén superior (figura 2C), uno de los brazos 1 gira en
un primer sentido “a” (visto desde el lado izquierda de la silla, en contra del sentido del
movimiento de las agujas del reloj), y el otro brazo 1’ gira en el sentido opuesto “b” (en este
caso, y visto desde el lado izquierdo de la silla, en el sentido del movimiento de las agujas
del reloj).

Dependiendo de la relacion entre el movimiento angular de un brazo y otro, la parte
de asiento puede subir sin que se modifique su inclinacidén, pero también es posible girar
solo uno de los brazos, o0 uno méas que el otro, con lo cual se produce la correspondiente
variacion en la inclinacion de la parte de asiento 100, tal y como queda claro en las figuras
1Ay 1B.

Por lo tanto, las posiciones angulares de los brazos 1, 1’ con respecto a sus puntos
de acoplamiento 1A, 1A’ para coplarse a la parte inferior 200 determinan tanto la posicion
en altura como la inclinacién de la parte de asiento 100 con respecto a la parte inferior 200.

La figura 3 ilustra esquematicamente la parte de asiento 100 con su parte inferior,
que esta dotada de una biela o barra 100A unida de forma pivotable al bastidor de la parte
de asiento 100, y de un brazo 100A’ unido de forma fija al bastidor. La barra 100A esta
unida mediante la unién de pivotamiento 1B a uno de los brazos 1 (véase, por ejemplo, las
figuras 1A y 1B y también la figura 8), y el brazo 100A’ esta unido mediante la unién de
pivotamiento 1B’ al otro de los brazos 1’, tal y como se puede ver en, por ejemplo, las
figuras 4A, 4C y 4D (estas figuras ilustran, respectivamente, la parte de asiento a su altura
maxima, la parte de asiento a su altura minima, la parte de asiento inclinada hacia atras y
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la parte de asiento inclinada hacia delante).

Esta configuracion sirve, tal y como se refleja en la figura 3 donde las lineas “c” y
“d” reflejan el movimiento de las uniones de pivotamiento 1B y 1B’ durante el ascenso de la
parte de asiento, para mantener el asiento en su posicion horizontal durante dicho ascenso
(cuando esto se considere deseable), a pesar de que el movimiento de las uniones de
pivotamiento 1B y 1B’ no es exactamente vertical. Es decir, tal y como se puede ver en la
figura 3, los recorridos verticales de cada extremo movil (basicamente, correspondiente a
las uniones de pivotamiento 1B, 1B’) de cada “cuadrilatero” (sistema de brazos/palancas
que se puede ver en, por ejemplo, las figuras 5A-5D) no son del todo verticales, por lo que
la distancia relativa en sentido longitudinal (es decir, en sentido de avance de la silla) no es
constante durante todo el recorrido vertical. Para compensar esas pequefias diferencias en
sentido longitudinal y no introducir esfuerzos en la estructura, se ha introducido un sistema
que sea capaz de absorber dichos desplazamientos. Por lo tanto, el punto 1B unido al
asiento en la placa delantera estd unido directamente al asiento mediante una unién que
permite el giro, mientras que el otro punto de unién 1B’ se une al asiento mediante una
bieleta o balancin 100A que es la que permite absorber dicha diferencia de movimiento de
los puntos de unién al asiento. En vez de esa bieleta con dos puntos de giro, se puede
utilizar otro mecanismo que cumpla la correspondiente funcién, por ejemplo, una
deslizadera lineal en la placa del asiento y un punto de giro en el cuadrilatero. Tal y como
se aprecia en la figura 3, la distancia longitudinal en la placa del asiento no varia, mientras
que gracias al giro de la bieleta 100A, a lo largo del recorrido vertical la variacion en la
distancia longitudinal del punto 1B al 1B’ puede ser absorbida sin introducir deformaciones
a la estructura.

Las figuras 5A-5D reflejan el mecanismo de movimiento de uno de los brazos 1 (el
otro brazo puede tener un mecanismo de movimiento idéntico o similar). Tal y como se
puede observar, el brazo 1 esta asociado, mediante un mecanismo de transmisién, a un
accionador lineal eléctrico 11 unido mediante una unién de pivotamiento 12A a un extremo
de una palanca 12, en cuyo extremo opuesto esta colocada una roldana 14 que apoya
contra una superficie inferior 10 del brazo 1 durante una parte de su movimiento angular
(véanse las figuras 5A-5C). Por otra parte, en un punto intermedio entre la uniéon de
pivotamiento 12A y la roldana 14, la palanca 12 estd acoplada, mediante una uniéon de
pivotamiento 13A, a una segunda biela o barra 13 que a su vez esta articulada con el brazo
1 mediante otra unién de pivotamiento 13B. Por otra parte, un muelle (por ejemplo, un
muelle de gas) 15 coopera con el extremo de la palanca 12 en la que esta situada la
roldana 14.
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El punto 1A corresponde al punto de acoplamiento entre el brazo 1 y la parte
inferior 200, y el punto 1B a la unién de pivotamiento entre el brazo 1 y la parte de asiento
100.

Ademas, hay una barra o elemento de transmision 16 dispuesto de forma pivotable
alrededor del punto 1A. En este elemento de transmision 16 estd articulado el accionador
11 (alternativamente, el accionador puede estar montado directamente sobre la parte
inferior). El muelle 15 también esta acoplado, de forma pivotable, al elemento de
transmisién 16.

Con objeto de optimizar la transmision de fuerzas desde el accionador 11 hasta el
punto 1B de amarre de la parte de asiento, asi como para minimizar las fuerzas a las que
es sometido el accionador en la posicion de conduccion(la que se ve en la figura 2B), el
mecanismo consta de dos fases de funcionamiento, tal y como se explicara a continuacion.

En la primera parte del recorrido, es decir desde la posicion denominada de
conduccion hacia posiciones inferiores (correspondiente al trayecto entre la posicidon que
se ve en la figura 5C y la que se ve en la figura 5A), el brazo 1 descansa (a través de su
superficie inferior 10) sobre la roldana 14 que porta la palanca o barra 12. De este modo,
es posible trabajar en la parte inferior del recorrido sin solicitar fuerzas muy elevadas al
accionador 11. Ademas, existe un punto del recorrido en el que el accionador 11 ‘no ve’ las
cargas que soporta el sistema de transmision. Este punto es especialmente apropiado para
soportar fuerzas elevadas o impactos, por lo que se puede seleccionar como la posicién de
conduccion (figura 2B, figura 5C).

La figura 5B refleja una posicion intermedia entre la posicion inferior (figura 5A) y la
posiciéon de conduccion (figura 5C). En esta fase el desplazamiento del accionador 11 hace
girar la palanca 12, de manera que la roldana 14 rueda sobre la superficie inferior 10 del
brazo, transmitiendo el movimiento vertical al punto 1B donde el brazo 1 se acopla a la
parte de asiento 100.

La figura 5C refleja la posicion de conduccién. A partir de esta posicion, la palanca
12 contacta con la barra 13 en correspondencia con una superficie de tope 13C de dicha
barra 13, obligando a girar a la barra 13, con lo que se pierde el contacto entre la roldana
14 y la superficie inferior 10 del brazo 1, de manera que es el giro de la barra 13 el que
finalmente transmite el movimiento al punto 1B, tal y como se puede ver en la figura 5D. Es
decir, a partir de la posicién de conduccién (figura 5C), la palanca 12 empuja directamente
a la barra o palanca 13.

Tal y como se desprende de lo anteriormente descrito, cada uno de los brazos 1
esta asociado a un cuadrilatero articulado que se mueve mediante el accionador lineal
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eléctrico 11, y cada uno de los cuadrilateros consta de la barra 13, el elemento 16, el brazo
1 propiamente dicho, la palanca 12, la roldana 14, el accionador lineal 11 y, opcionalmente,
el muelle a gas 15. En la figura 6 se reflejan los elementos principales de este mecanismo:

. Punto 13A: punto fijo de la barra 13 y eje de giro de la palanca 12, la que lleva la
roldana 14

. Punto 13B: extremo mdvil de la barra y punto de articulaciéon entre las barras 12 y
13

. Punto 16A: punto fijo del elemento 16

. Punto 1A: extremo mévil del elemento 16 y punto de articulacion entre el elemento

16 y el brazo 1

. Punto 16B: punto de union del accionador 11 sobre el elemento 16

. Punto 12A: punto de union del accionador 11 sobre la palanca 12

. Punto 14A: eje de giro de la roldana 14 sobre la palanca 12 y punto de unién del
compensador/muelle 15 sobre la palanca 12

. Punto 15A: punto de union del compensador/muelle 15 sobre el elemento 16

. Punto 1B: punto de aplicacion de la carga de la parte de asiento

. Punto 14B: punto de contacto de la roldana 14 sobre la cara inferior 10 del brazo 1

El accionador lineal 11 puede estar flotante entre la palanca 12 y el elemento o
brazo 16, o bien entre la palanca 12 y un punto fijo de la parte inferior 200, mientras que el
muelle a gas 15, si se utiliza, puede estar colocado entre la palanca 12 y el brazo 16. El
muelle 15 puede permitir una reducciéon de la potencia (y, por lo tanto, del tamano) del
accionador 11.

Las figuras 7A y 7B reflejan, esquematicamente, la estructura general de la figura 6,
en dos posiciones operativas diferentes.

En este texto, la expresién “unién de pivotamiento” significa una unién entre dos
elementos que permita un giro o pivotamiento de uno de los elementos con respecto al
otro.

En este texto, la palabra “comprende” y sus variantes (como “comprendiendo”, etc.)
no deben interpretarse de forma excluyente, es decir, no excluyen la posibilidad de que lo
descrito incluya otros elementos, pasos etc.

Por otra parte, la invencion no esté limitada a las realizaciones concretas que se
han descrito sino abarca también, por ejemplo, las variantes que pueden ser realizadas por
el experto medio en la materia (por ejemplo, en cuanto a la elecciébn de materiales,
dimensiones, componentes, configuracion, etc.), dentro de lo que se desprende de las
reivindicaciones.
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REIVINDICACIONES

1.- Silla de ruedas, que comprende una parte de asiento (100) y una parte inferior
(200) sobre la que estd montada la parte de asiento (100), comprendiendo la parte inferior
(200) un bastidor y una pluralidad de ruedas (201) asociadas al bastidor de manera que la
silla puede rodar sobre una superficie, estando la parte de asiento (100) acoplada a la
parte inferior (200) mediante un mecanismo de acoplamiento (1, 1°) configurado de manera
que, cuando la parte inferior (200) esta situada sobre una superficie horizontal,
- la parte de asiento (100) puede regularse en altura con respecto a la parte inferior
(200), y
- la inclinacién de la parte de asiento (100) puede regularse, al menos, en el plano
vertical que se extiende en la direccion longitudinal de la silla,
mediante dicho mecanismo de acoplamiento (1, 1°);

caracterizada porque
dicho mecanismo de acoplamiento comprende

al menos dos brazos (1, 1’) articulados a la parte de asiento (100) y a la parte
inferior (200), estando cada uno de dichos brazos (1, 1°) articulado a dicha parte inferior
(200), en un punto de articulacion (1A, 1A’) correspondiente, de manera pivotable con
respecto a la parte inferior (200), de manera que, para levantar la parte de asiento (100) a
una posicion de maxima altura desde una posicion de minima altura con respecto a la
parte inferior (200), uno de dichos brazos (1) debe pivotar, con respecto a su punto de
articulaciéon (1A) y visto desde un lado de la silla de ruedas, en un primer sentido (a), y otro
de dichos brazos (1’) debe pivotar, con respecto a su punto de articulacion (1A’) y visto
desde el mismo lado de la silla de ruedas, en un segundo sentido (b) opuesto a dicho
primer sentido,

de manera que las posiciones angulares de los brazos (1, 1°) con respecto a sus
puntos de acoplamiento (1A, 1A’) a la parte inferior (200) determinan tanto la posicién en
altura como la inclinacion de la parte de asiento (100) con respecto a la parte inferior (200),
en la cual cada brazo (1, 1’) esta articulado a la parte de asiento (100) mediante al menos
una unién de pivotamiento (1B, 1B’), y en la cual al menos uno de dichos brazos (1) esta
articulado a dicha parte de asiento (100) mediante dicha unién de pivotamiento (1B) entre
dicho brazo (1) y una barra (100A), estando dicha barra (100A) acoplada a dicha parte de
asiento (100) mediante una unién de pivotamiento, de manera que dicha barra puede
pivotar con respecto a la parte de asiento.
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2.- Silla de ruedas segun la reivindicacion 1 en la que uno de dichos brazos (1) tiene su
punto de acoplamiento (1A) para acoplarse a la parte inferior (200) situado en
correspondencia con una parte delantera de la parte inferior y en correspondencia con un
primer lateral de la parte inferior, y en la que otro de dichos brazos (1°) tiene su punto de
acoplamiento (1A’) a la parte inferior (200) situado en correspondencia con una parte
trasera de la parte inferior y en correspondencia con un segundo lateral de la parte inferior
opuesto a dicho primer lateral de la parte inferior.

3.- Silla de ruedas segun la reivindicacién 1 6 2, en la que, visto desde arriba, dichos
puntos de acoplamiento (1A, 1A’) estan situados en zonas diagonalmente opuestas de
dicha parte inferior (200).

4.- Silla de ruedas segun cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en la que al menos
uno de dichos brazos (1’) estd unido a dicha parte de asiento mediante su union de
pivotamiento (1B’) directamente entre dicho brazo (1) y un elemento (100A) rigidamente
unido a la parte de asiento (100).

5.- Silla de ruedas segun cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en la que cada
brazo (1, 1°) es desplazable angularmente mediante un accionador (11).

6.- Silla de ruedas segun la reivindicacion 5, en la que dicho accionador (11) es un
accionador lineal eléctrico.

7.- Silla de ruedas segun cualquiera de las reivindicaciones 5 y 6, en la que dicho
accionador (11) esta acoplado al brazo (1) correspondiente mediante un mecanismo de
transmisidbn que comprende un primer elemento de transmision (12) acoplado mediante
una unién de pivotamiento (12A) a una parte moévil del accionador (11), y un segundo
elemento de transmisioén (13) unido mediante una primera union de pivotamiento (13A) a
dicho primer elemento de transmision (12) y mediante una segunda unién de pivotamiento
(13B) a dicho brazo (1).

8.- Silla de ruedas segun la reivindicacion 7, en la que dicho primer elemento de
transmisidén estd dotado de un elemento giratorio (14) configurado de manera que apoya
sobre una superficie inferior (10) del brazo durante al menos una parte del movimiento
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angular del brazo con respecto a su punto de articulacion (1A) a la parte inferior (200).
9.- Silla de ruedas segun la reivindicacion 8, en la que dicha primera unién de pivotamiento
(13A) entre el primer elemento de transmisién (12) y el segundo elemento de transmisién
(13) esta situada en una zona del primer elemento de transmisién (12) situada entre

- la unién de pivotamiento (12A) entre primer elemento de transmisién (12) y la
parte movil del accionador (11), y

- el elemento giratorio (14).

10.- Silla de ruedas segun cualquiera de las reivindicaciones 7-9, en la que el accionador
(11) estda montado de forma pivotable sobre un tercer elemento de transmisiéon (16) a su
vez montado de forma pivotable.

11.- Silla de ruedas segun cualquiera de las reivindicaciones 7-10, en la que el primer
elemento de transmisiébn (12) y el segundo elemento de transmision (13) estan
configurados de manera que, a partir de una cierta posicion angular del brazo (1) en un
movimiento de elevacién de la parte de asiento (100), el primer elemento de transmisién
(12) hace tope (13C) contra el segundo elemento de transmision, de manera que se impide
una continuacion del pivotamiento en correspondencia con la union de pivotamiento (13A)
entre el primer elemento de transmisién (12) y el segundo elemento de transmisién (13).

12.- Silla de ruedas segun cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en la que un
primero de dichos brazos (1) tiene su punto de articulacion (1A) situado més hacia delante
en la parte inferior que el punto de articulacién (1A’) de un segundo de dichos brazos (1°),
extendiéndose dicho primer brazo (1) hacia atras desde su punto de articulacion (1A) y
extendiéndose dicho segundo brazo (1°) hacia delante desde su pinto de articulacion (1A’).

13.- Silla de ruedas segun cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en la que dichos al
menos dos brazos comprenden cuatro brazos, los cuales constituyen dos parejas de
brazos, comprendiendo cada pareja de brazos dos brazos (1, 1’) de acuerdo con lo
definido en cualquiera de las reivindicaciones anteriores.
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