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ES 2 300 735 T3 2

DESCRIPCIÓN

Selector de velocidades con desarrollos predeter-
minados, en particular para bicicletas.

La presente invención se refiere a un selector de
velocidades con desarrollos predeterminados, en par-
ticular para bicicleta, para el mando por cables, a par-
tir de una empuñadura giratoria única, de cambios de
marcha respectivamente asociados a un medio de re-
torno elástico, tal como un resorte, comprendiendo di-
cho selector, alojados en el interior de una caja, por lo
menos dos mecanismos de maniobra de cable, uno de
maniobra del cable del cambio de marchas delantero
o cambiador de platos, el otro de maniobra del cable
del cambio de marchas posterior o cambiador de pi-
ñones, siendo este segundo mecanismo, solidario en
rotación de la empuñadura, apropiado para provocar,
cuando tiene lugar una rotación de la empuñadura en
un mismo sentido, un aflojado o un tirado del cable
posterior.

La mayor parte de las bicicletas están actualmente
equipadas con varios platos, generalmente en número
de tres, y de varios piñones, generalmente compren-
didos entre 7 y 10. Los platos, o respectivamente los
piñones, presentan un diámetro y por consiguiente un
número de dientes diferente de un plato o respectiva-
mente de un piñón a otro para permitir la elección de
desarrollos en función del par plato-piñón. El mayor
desarrollo que requiere el mayor esfuerzo correspon-
de al plato mayor y al piñón más pequeño mientras
que el desarrollo más pequeño que requiere el me-
nor esfuerzo corresponde al plato más pequeño y al
piñón mayor. Entre estos dos desarrollos extremos,
el usuario puede hacer variar a voluntad los desarro-
llos.

Sin embargo, ha aparecido muy rápidamente que
el usuario no habituado a esta pluralidad de desarro-
llos podía a veces seleccionar unos desarrollos incom-
patibles con una duración de vida importante de la
mecánica. Estos desarrollos son en particular los que
generan una desalineación importante de la cadena ta-
les como plato mayor/piñón mayor. Por otra parte, pa-
ra pasar de un desarrollo a otro sin fatiga, es preferible
elegir una sucesión de desarrollos que provoque un
aumento o respectivamente una reducción progresiva
del esfuerzo del usuario. Ahora bien, el usuario tiene
dificultades para controlar esta selección de desarro-
llos. Está a menudo obligado a mirar el posicionado
de su cadena sobre sus platos o piñones para realizar
esta selección. Además, olvida a veces que pasar de
un piñón de menor diámetro a un piñón de mayor diá-
metro reduce el esfuerzo a proporcionar para una ca-
dencia idéntica de pedaleo mientras que es la inversa
para los platos, lo que le lleva a un error de selección.

Para evitar todos los inconvenientes citados, han
sido ideados unos selectores de velocidad.

Una primera categoría de selector de velocida-
des se describe en particular en la patente FR-A-
2.530.573. Este selector permite seleccionar un par
plato/piñón por medio de una manecilla de mando
única. Sin embargo, la concepción del mecanismo de
maniobra de los cambios de velocidades, idéntica para
el cambio de velocidades delantero y para el cambio
de velocidades posterior, está constituida por un ca-
brestante de arrollado de un cable y no permite, para
un mismo sentido de accionamiento de la manecilla
de mando, solicitar el cambio de marchas posterior en
los dos sentidos de manera que suprima un desarrollo

redundante o para mantener una separación sensible-
mente constante entre dos desarrollos sucesivos.

Una segunda categoría de selector que tiene por
objetivo suprimir los desarrollos redundantes, evitar
desalineaciones de cadena demasiado importantes e
imponer una sucesión de desarrollos que correspon-
den a un cambio de velocidad predeterminado, se des-
cribe en particular en las patentes europeas EP-A-0
727 348, las solicitudes internacionales WO 95.03208
y WO 91/15393 y la solicitud de patente francesa FR-
A-2 750 669.

Este selector permite por tanto determinar una
pluralidad de pares piñón/plato que se sucederán de
manera determinada en función del accionamiento de
un dispositivo de mando situado en el manillar. Es-
te dispositivo de mando está generalmente situado en,
o en la proximidad de, un extremo de un manillar y
está preferentemente constituido por un órgano rota-
tivo tal como una empuñadura giratoria bien conoci-
da. Este selector permite actuar cuando tiene lugar un
cambio de desarrollo, o bien únicamente sobre un pi-
ñón, o bien únicamente sobre un plato, o bien simul-
táneamente sobre un piñón y un plato de manera que
realice simultáneamente un cambio de plato y de pi-
ñón para optimizar las variaciones de esfuerzo entre
dos desarrollos sucesivos. En estos selectores, gene-
ralmente, el mecanismo de maniobra de un cambio de
marcha delantero o posterior es idéntico. Este meca-
nismo de maniobra puede en particular estar consti-
tuido por unos caminos de leva realizados sobre una
pieza rotativa. Estos caminos de leva pueden recibir
los extremos de los cables de mando de los cambios
de marcha y están en este caso realizados en un barri-
lete como ilustra la patente europea EP-A-0 727 348.
En una variante más particularmente ilustrada por la
solicitud internacional WO 91/15393, los cables de
mando de los cambios de marcha están unidos a unos
carros provistos de espigas que están dispuestas en los
caminos de levas de una pieza cilíndrica, generando
la rotación de la pieza cilíndrica un desplazamiento
de los carros y, por consiguiente, una tracción o res-
pectivamente un aflojado de los cables de mando. Un
principio análogo es considerado en la patente ameri-
cana US-A-4.201.095. Todas estas soluciones a base
de uno o varios caminos de leva tiene como incon-
veniente generar un volumen importante del conjun-
to. El selector de velocidad descrito en la patente FR-
A-2.750.669 comprende a su vez dos mecanismos de
maniobra de cable diferentes. Sin embargo, como en
los documentos citados, estos mecanismos de manio-
bra son solicitados permanentemente de manera si-
multánea. Resulta de ello la obligación aquí de impo-
ner un movimiento de la vaina con respecto a la em-
puñadura giratoria. Este movimiento plantea un pro-
blema de estanqueidad del dispositivo. Una solución,
tal como la descrita en las patentes FR-A-2.758.122 o
FR-A-2.758.123, utiliza unos mecanismos de accio-
namiento de los cables de nuevo idénticos y en parti-
cular constituidos por un tambor de arrollado de cable
de tal manera que un cambio simultáneo de un plato
y de un piñón a partir de un órgano de mando único
para evitar un desarrollo redundante es imposible.

Finalmente, existen también unos selectores de
velocidad tales como los descritos en la solicitud in-
ternacional WO 98.36960, que es considerada como
representante del estado de la técnica más pertinente,
en los cuales la empuñadura de mando única es una
empuñadura apropiada para ser desplazada en rota-
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ción y en traslación de manera que actúe o bien sobre
el plato solo, o bien sobre el piñón solo, o bien so-
bre el conjunto. Una solución de este tipo impone de
nuevo una gimnástica intelectual al usuario.

Un objetivo de la presente invención es por tanto
proponer un selector de velocidad de un nuevo tipo
cuya concepción permite reducir su volumen, limitar
su desgaste en el tiempo sin en cambio perjudicar las
prestaciones de este último.

Otro objetivo de la presente invención es propo-
ner un selector de velocidad de un nuevo tipo cuya
concepción permite una amplificación de la carrera de
tracción del cable o una minimalización de la carrera
de aflojado del cable para permitir unas tolerancias de
fabricación sin aumentar el esfuerzo de mando y el
volumen del conjunto.

A este fin, la invención tiene por objeto un selec-
tor de velocidades con desarrollo predeterminado, en
particular para bicicleta, para el mando por cables, a
partir de una empuñadura giratoria única, de cambios
de marcha respectivamente asociados a un medio de
retorno elástico, tal como un resorte, comprendiendo
dicho selector, alojados en el interior de una caja, por
lo menos dos mecanismos de maniobra de cable, uno
de maniobra del cable del cambio de marcha delan-
tero o cambiador de platos, el otro de maniobra del
cable del cambio de marcha posterior o cambiador de
piñones, siendo este segundo mecanismo, solidario en
rotación de la empuñadura, apropiado para provocar,
cuando tiene lugar una rotación de la empuñadura en
un mismo sentido, un aflojado o un tirado del cable
posterior, caracterizado porque el conjunto rotativo
formado por lo menos por el mecanismo de maniobra
del cable posterior y de la empuñadura es acoplable en
rotación de forma intermitente con el mecanismo de
maniobra del cable delantero del cambiador de platos,
siendo este mecanismo de maniobra del cable delan-
tero, en estado acoplado, apropiado para provocar, en
función del sentido de rotación de la empuñadura, un
tirado o un aflojado del cable delantero del cambiador
de platos.

Gracias a esta concepción del selector de velo-
cidad, es posible suprimir cualquier redundancia de
los desarrollos elegidos conservando al mismo tiempo
una alineación óptima de la cadena. Es también posi-
ble seleccionar los desarrollos de manera que tengan
una variación de esfuerzo sensiblemente constante de
un desarrollo a otro. El arrastre intermitente de uno de
los mecanismos de maniobra de cable permite además
limitar el desgaste del conjunto y reducir el volumen
del conjunto.

Según una forma de realización preferida de la in-
vención, el conjunto rotativo formado por el mecanis-
mo de maniobra del cable posterior y por la empu-
ñadura es acoplable en rotación de forma intermitente
con el mecanismo de maniobra del cable delantero del
cambiador de plato por medio de por lo menos una
pieza solidaria en rotación de la empuñadura y mó-
vil axialmente a lo largo de un eje paralelo al eje de
la empuñadura, cuando tiene lugar un desplazamiento
en rotación de esta última.

La invención se comprenderá mejor con la lectu-
ra de la descripción siguiente de ejemplos de realiza-
ción, con referencia a los planos anexos, en los cuales:

la figura 1 representa una vista parcial explosio-
nada de un selector de velocidad de acuerdo con la
invención en posición abierta de la caja;

la figura 2 representa una vista parcial en perspec-

tiva de un selector de velocidad objeto de la invención
en estado extraído de la empuñadura y de una parte de
la caja;

la figura 3 representa una vista parcial en perspec-
tiva del selector de velocidades objeto de la invención
en el cual la parte de la caja opuesta a la que soporta
la empuñadura ha sido extraída;

las figuras 4A a 4J representan unas vistas esque-
máticas que ilustran respectivamente, para las figuras
4A a 4E un tirado del cable delantero y, para las figu-
ras 4 F a 4J una aflojado del cable delantero;

la figura 5 representa una vista parcial esquemáti-
ca del mecanismo de maniobra del cambio de veloci-
dad posterior;

la figura 6 representa una vista parcial esquemáti-
ca en perspectiva de otro modo de realización de un
selector de velocidad de acuerdo con la invención; y

la figura 7 representa una vista parcial esquemáti-
ca en perspectiva de otro modo de realización de un
selector de velocidad de acuerdo con la invención.

El selector 1 de velocidad, objeto de la inven-
ción, está más particularmente destinado a aplicarse
a las bicicletas o ciclomotores. Sin embargo, puede,
de manera similar, aplicarse a cualquier transmisión
que comprenda un árbol conductor equipado con por
lo menos dos platos y con un cambio de marcha y un
árbol conducido equipado con por lo menos dos piño-
nes y con un cambio de velocidad. Este selector 1 de
velocidad está destinado a permitir el mando del cam-
bio de velocidad 5 denominado cambiador de platos
y/o del cambio de velocidad 6 posterior denominado
cambiador de piñones a partir de una empuñadura 2
giratoria única montada en la proximidad del mani-
llar de la bicicleta.

Los cambios de marcha delanteros 5 y posterior 6
pueden ser unos cambios de marcha conocidos. Así,
el cambio de marcha 5 delantero puede estar consti-
tuido por una horquilla móvil según un eje sensible-
mente paralelo al eje de la caja de pedales, teniendo
esta horquilla por función guiar la cadena para su paso
de un plato a otro. El cambio de velocidad 6 posterior
está, a su vez, generalmente constituido por una rue-
decilla móvil lateralmente que empuja la cadena por
su rama distendida para permitir el paso de la cadena
de un piñón a otro.

Estos cambios de velocidad 5, 6 están respectiva-
mente asociados a un medio de retorno elástico, tal
como un resorte, destinado a actuar sobre el cable de
mando del cambio de velocidad. Así, en los ejemplos
representados, el cable de mando del cambio de ve-
locidad 5 delantero de platos está representado en 3,
mientras que el cable de mando del cambio de velo-
cidad 6 posterior está representado en 4. El mecanis-
mo 8 de maniobra del cable 4 posterior está consti-
tuido por un tambor 8A solidario en rotación de la
empuñadura 2. Esta solidarización en rotación puede
obtenerse por medio de acanaladuras practicadas res-
pectivamente sobre el eje de la empuñadura 2 y en el
mandrilado del tambor 8A. Así, este tambor 8A es li-
bre en traslación con respecto a la empuñadura 2. Este
tambor 8A comprende, sobre su periferia externa, por
lo menos una pista 8B1, 8B2 de guiado de una cabeza
11 del cable 4. La cabeza 11 del cable 4 se desplaza en
traslación según un eje sensiblemente paralelo al eje
de rotación de la empuñadura 2 cuando tiene lugar su
seguimiento del perfil de la pista 8B1, 8B2 obtenido
por rotación de la empuñadura 2. Este desplazamien-
to de la cabeza 11 de cable provoca, en función de su
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dirección, un aflojado o un tirado del cable 4 posterior
del cambio de marcha 6 posterior.

En los ejemplos representados, la cabeza 11 del
cable 4 está constituida por dos espigas 12 apropia-
das para cooperar alternativamente con un segmento
de la pista 8B1, 8B2 del tambor 8A, estando esta pista
constituida por dos segmentos desplazados axialmen-
te. Esta cabeza 11 del cable 4 está provista de un re-
sorte 13 que atrae por lo menos una parte de la cabeza
11 en contacto permanente con la pista 8B1, 8B2. El
desplazamiento en traslación de la cabeza 11 de cable
es guiado por medio de una guía (no representada)
realizada en la caja 18 que aloja los mecanismos 7 y
8 de maniobra de los cables. Debe observarse que el
resorte 13 desempeña una función esencial en el es-
tado no montado del selector de velocidad. En efecto,
en estado montado del selector de velocidad, la cabe-
za 11 de cable es atraída en contacto permanente con
uno de los segmentos de la pista por medio del resor-
te que equipa el cambio de marcha posterior. El he-
cho de disponer de dos segmentos 8B1, 8B2 de pista
que actúan de forma no simultánea permite un mejor
compactado del tambor 8A y una disminución del vo-
lumen de este tambor. El desplazamiento axial de la
cabeza 11 de cable, provocado por una rotación de la
empuñadura, genera un tirado del cable 4 o respecti-
vamente un aflojado del cable 4, en función del perfil
de pista seguido de manera que permita, por medio del
cambio de velocidad 6 posterior o bien al paso a un
piñón de menor diámetro, o bien de mayor diámetro
para un mismo sentido de rotación de la empuñadura
2, un cambio de piñón. El tambor 8A está provisto de
medios de inmovilización en una pluralidad de posi-
ciones angulares predeterminadas que corresponden
cada una a un posicionado del cambio de marcha 6
posterior sobre un piñón. En el ejemplo representado,
estos medios de inmovilización están constituidos por
muescas 14A y por dientes 14B, de perfil preferente-
mente triangular truncado, soportados respectivamen-
te por una cara frontal del tambor 8A y una parte es-
tacionaria enfrentada de la caja 18. Estos medios de
inmovilización permiten además un desplazamiento
axial del tambor 8A en el sentido de un tirado del ca-
ble 4 cuando tiene lugar un arrastre en rotación de este
último por medio de la empuñadura 2. Este tambor 8A
es por otra parte atraído en una dirección opuesta por
unos medios de retorno apropiados. Este movimiento
lineal axial del tambor 8A permite obtener una am-
plificación del movimiento del cable 4 llamado “over
shifting”. En efecto, en el caso de una tracción o de
un tirado de cable, si la carrera de cable necesaria pa-
ra un cambio por ejemplo de un piñón o de un plato
es de 3 mm, el cable ejecutará una carrera de 4 mm
antes de ser aflojado. El resorte del cambio de marcha
permitirá entonces posicionar de nuevo el mecanismo
de maniobra en una posición angular predeterminada.
A la inversa, en el caso de un aflojado de cable, se ha-
ce ejecutar al cable una carrera de 2 mm para obtener
una carrera al final de 3 mm. Este fenómeno es llama-
do “Under shifting”. De nuevo, es la acción del medio
de retorno o resorte del cambio de marcha que permite
obtener esta carrera final de 3 mm. Estas amplificacio-
nes o minimalizaciones de movimiento son necesarias
para absorber todos los juegos de funcionamiento y la
imprecisión de los ensamblajes. Se constata en efecto,
por ejemplo en el curso del tiempo, un alargamiento
del cable debido a su desgaste.

Así, en resumen, en lo que se refiere al funciona-

miento del cambio de marcha 6 posterior de piñón,
el arrastre en rotación de la empuñadura 2 genera en
un primer tiempo un desplazamiento axial del tam-
bor 8A por cooperación de las muescas 14A y de los
dientes 14B, y después, cuando tiene lugar el arras-
tre en rotación del tambor 8A por la empuñadura 2,
un desplazamiento axial de la cabeza 11 del cable 4,
provocando este desplazamiento axial un aflojado o
un tirado del cable 4 posterior en función del perfil de
la pista seguido por la cabeza 11 de cable. Esta ac-
ción sobre el cable 4 permite, por medio del cambio
de marcha 6, un cambio de piñón. Se constata que,
debido a la concepción de este mecanismo de manio-
bra, para un mismo sentido de arrastre en rotación de
la empuñadura, puede ser provocado un aflojado o un
tirado del cable 4 en función del perfil de la pista.

Este conjunto rotativo, formado por el mecanismo
8 de maniobra del cable 4 posterior y de la empuña-
dura 2, es acoplable en rotación de forma intermitente
con el mecanismo 7 de maniobra del cable 3 delante-
ro del cambio de marcha 5 de platos. Este mecanis-
mo 7 de maniobra del cable 3 delantero es, en esta-
do acoplado, apropiado para provocar, en función del
sentido de rotación de la empuñadura 2, un tirado o
un aflojado del cable 3 delantero del cambio 5 de un
plato. Así, este mecanismo 7 de maniobra del cable
3 puede provocar un cambio de plato paralelamente
a un cambio de piñón obtenido por medio del meca-
nismo 8 de maniobra del cable 4. Este acoplamiento
intermitente en rotación del conjunto mecanismo 8 de
maniobra del cable 4 posterior/empuñadura 2 con el
mecanismo 7 de maniobra del cable 3 delantero del
cambio de marcha 5 delantero puede ser obtenido por
lo menos por un desplazamiento axial del mecanis-
mo 8 de maniobra del cable 4 posterior, a lo largo de
un eje sensiblemente paralelo al eje de rotación de la
empuñadura 2, cuando tiene lugar una rotación de es-
ta última. Así, el desplazamiento axial, tal como se
ha mencionado anteriormente, se obtiene por la ac-
ción de las muescas 14A y de los dientes 14B y per-
mite por una parte una amplificación de movimiento
del cable posterior, y por otra parte un desplazamiento
axial del tambor 8A para permitir un eventual acopla-
miento con el mecanismo 7 de maniobra del cable 3
delantero. En los ejemplos representados, el conjunto
formado por el mecanismo 8 de maniobra del cable 4
posterior y por la empuñadura 2 es acoplable en ro-
tación de forma intermitente con el mecanismo 7 de
maniobra del cable 3 delantero del cambio de marcha
5 delantero por embrague dentado después de despla-
zamiento axial del mecanismo 8 de maniobra del ca-
ble 4 posterior en dirección al mecanismo 7 de ma-
niobra del cable delantero. El embrague dentado 9A,
9B se extiende entre los mecanismos 7, 8 de manio-
bra de cable 3, 4, como muestra la figura 1, en la cual
la cara frontal del tambor 8 está equipada con dien-
tes de enganche 9B mientras que la cara frontal de un
cabrestante 7A que será descrito a continuación y que
sirve para el arrollado del cable 3 delantero presen-
ta en su cara frontal enfrentada a la del tambor unos
dientes 9A.

En otro modo de realización de la invención, re-
presentado en la figura 7, los dientes 9B del embra-
gue dentado están soportados por un anillo solidario
en rotación de la empuñadura 2 y desplazable axial-
mente cuando tiene lugar una rotación de la empuña-
dura con la ayuda de espigas posicionadas sobre dicha
empuñadura. Este desplazamiento axial del anillo, so-
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lidario en rotación de la empuñadura 2 y que soporta
los dientes 9B del embrague dentado, permite la coo-
peración de los dientes 9B del embrague dentado con
unos dientes 9A soportados por la cara frontal del ca-
brestante 7A que será descrito a continuación y que
sirve para el arrollado del cable 3 delantero. En este
caso, de nuevo, el embrague dentado se obtiene por
desplazamiento axial de una pieza móvil a lo largo de
un eje paralelo al eje de rotación de la empuñadura
cuando tiene lugar un desplazamiento en rotación de
esta última, distinguiéndose esta solución de la solu-
ción anterior por el hecho de que solamente aquí la
pieza que soporta una parte de dientes de embrague
dentado es desplazable axialmente y no ya la totali-
dad del mecanismo de mando de maniobra del cale 4
posterior cuando tiene lugar el arrastre en rotación de
la empuñadura.

En otro modo de realización representado en la fi-
gura 6, los dientes de embrague 9’A, 9’B se extienden
entre el mecanismo 7 de maniobra del cable delante-
ro y un disco solidario en rotación de la empuñadura
2. En este caso, el tambor 8A provoca, en el curso
de su desplazamiento axial, un arrastre axial del ca-
brestante 7A que pasa a acoplarse por su dentado de
embrague con el disco solidario en rotación de la em-
puñadura 2. Se constata así, como muestra la figura
1, que los medios de inmovilización en una posición
angular cualquiera del tambor 8A o del conjunto del
mecanismo 8 de maniobra del cable posterior mandan
además los desplazamientos axiales de este mecanis-
mo para permitir a continuación un acoplamiento por
embrague dentado del mecanismo de maniobra 8 con
el mecanismo de maniobra 7. Para permitir además
una absorción de los juegos de funcionamiento del ti-
po de los descritos anteriormente, los dientes 9A, 9B
del embrague dentado que equipan uno de los meca-
nismos 7, 8 de maniobra están montados con un juego
angular sobre dicho mecanismo. Así, en el ejemplo
representado, el diente 9A está montado con un jue-
go angular sobre la cara frontal del cabrestante 7A y
está equipado con un resorte 10 que tiende a atraer el
diente 9B en una dirección opuesta a la resultante del
esfuerzo ejercido por el resorte del cambio de marcha.

En los ejemplos representados, el mecanismo 7 de
maniobra del cable 3 delantero es de naturaleza dife-
rente del mecanismo 8 de maniobra del cable 4 poste-
rior en la medida en que permite, para un mismo sen-
tido de rotación de la empuñadura 2, únicamente un
aflojado o un tirado del cable 3 delantero. Este meca-
nismo 7 de maniobra del cable 3 delantero está consti-
tuido por un cabrestante 7A provisto de una garganta
7B de arrollado del cable 3 delantero. Este cabrestan-
te 7A presenta una pluralidad de posiciones angulares
predeterminadas que corresponden cada una a una po-
sición del cambio de marcha 5 delantero sobre un pla-
to. Este cabrestante 7A es atraído a una cualquiera de
las posiciones angulares por acción del resorte asocia-
do al cambio de marcha 5 delantero. Este cabrestante
7A es inmovilizado en una posición angular cualquie-
ra por medio de topes 15 que se extienden entre dos
pistas 16, 17 anulares enfrentadas con perfil diferen-
ciado practicadas respectivamente una, representada
en 17, sobre una cara frontal del cabrestante 7A, la
otra, representada en 16, sobre una pieza solidaria en
rotación de la empuñadura 2. Estos topes 15, móviles
axialmente según un eje paralelo aleje de rotación de
la empuñadura 2, son, en función del perfil de las pis-
tas apropiados para escamotearse en el interior de un

hueco de la pieza solidaria en rotación de la empuña-
dura para permitir una libre rotación del cabrestante
7A o para ser mantenidos en posición en resalte de
dicha pieza para pasar a alojarse en un hueco del ca-
brestante 7A de manera que impidan la rotación del
cabrestante en una dirección correspondiente a la ob-
tenida bajo el efecto del resorte asociado al cambio de
marcha 5 delantero.

Así, cuando se quiere pasar de un plato N a un pla-
to N+1, los desplazamientos están de acuerdo con los
representados en la figura 4A a la figura 4E. La em-
puñadura 2 es evidentemente arrastrada en rotación.
Esta empuñadura 2 está generalmente provista sobre
su eje de acanaladuras destinadas a cooperar con el
tambor 8A del mecanismo 8 de maniobra del cam-
biador del cable 4 posterior del cambio de marcha 6
posterior para arrastrar en rotación el tambor 8A del
mecanismo de maniobra. En el curso de su desplaza-
miento, el tambor 8A pasa, por medio de sus dientes
9B de embrague dentado, a cooperar con los dientes
9A soportados por el cabrestante 7A del mecanismo 7
de maniobra del cambiador 5 de platos. Este acopla-
miento es posible gracias al desplazamiento axial del
tambor 8, desplazamiento axial provocado por coope-
ración de muescas 14A y de los dientes 14B descritos
anteriormente. La prosecución del desplazamiento en
rotación de la empuñadura 2 (hacia la derecha en las
figuras 4A a 4E) genera el arrastre en rotación en un
mismo sentido, es decir hacia la derecha del cable 3
delantero en el sentido de un tirado del cable del cam-
bio de marcha 5 delantero, acción que se ejerce contra
el resorte de retorno que equipa este cambio de mar-
cha. Así, en un primer tiempo el tambor 8A es des-
plazado axialmente de la figura 1 a la figura 2 por ro-
tación de la empuñadura 2. Este movimiento axial del
tambor coloca los dientes 9B del tambor 8A en con-
tacto con los dientes 9A del cabrestante 7A de mane-
ra que permite un arrastre en rotación del cabrestante
7A.

En la figura 4C, el cabrestante 7A es entonces
arrastrado en rotación por medio del tambor 8A cuan-
do tiene lugar la prosecución del desplazamiento en
rotación de la empuñadura 2. Los topes 15 móviles
son colocados en unas muescas de la pista 16 permi-
tiendo dicho desplazamiento en rotación.

En la figura 4D, el tambor 8A tiende a desplazar-
se axialmente en una dirección opuesta para inmovi-
lizarse angularmente debido a la cooperación de los
dientes 14A del tambor 8A con las muescas 14B pre-
sentadas por una pieza fija de la caja 18. El cabres-
tante 7A no es entonces ya arrastrado en rotación. Es
sometido a la acción del resorte de retorno asociado al
cambio de marcha delantero. Es en este momento que
los topes 15 entran en acción para inmovilizar este ca-
brestante 7 en particular por cooperación de estos to-
pes 15 con las pistas 16 y 17. En efecto, por lo menos
uno de los topes 15 está inmovilizado axialmente en
traslación y pasa a alojarse en el interior de una mues-
ca de la pista 17 de tal manera que el desplazamiento
del cabrestante 7A hacia la izquierda en la figura 4E
está impedido. Para obtener un aflojado del cable 3
delantero y permitir el paso de un plato N + 1 a un
plato N, estos desplazamientos están de acuerdo con
los representados en la figuras 4 F a 4J. El tambor 8A
es en primer lugar arrastrado en rotación por la empu-
ñadura 2 y desplazado hacia el izquierda en la figura
4F. En el curso de su arrastre en rotación, se despla-
za axialmente debido a sus medios de inmovilización
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angulares y entra en contacto con los dientes de em-
brague dentado presentados por el cabrestante 7A de
arrollado del cable 3 delantero. Actúa entonces sobre
el diente 9A de embrague y provoca simplemente un
desplazamiento del diente 9A cargado por resorte co-
mo se ha ilustrado en la figura 4H.

Una vez este diente 9A está a tope, la prosecución
del desplazamiento del tambor 8A provoca entonces
un arrastre en rotación del cabrestante 7A hasta una
posición en la cual es de nuevo inmovilizado en rota-
ción por medio de un tope móvil 15, el tambor 8A es

a su vez inmovilizado por cooperación de los dientes
14A y de las muescas 14B.

La figura 4H ilustra el fenómeno de “under shif-
ting”. En efecto, en esta figura, se observa que el aflo-
jado de cable que será obtenido será reducido con res-
pecto al movimiento relativo entre tambor y cabres-
tante. Así, esta disposición de los topes 15 facilita las
amplificaciones o minimalizaciones de los movimien-
tos de cables deseados cuando tiene lugar un tirado
del cable o un aflojado de cable.

6



11

5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2 300 735 T3 12

REIVINDICACIONES

1. Selector (1) de velocidades con desarrollos pre-
determinados, en particular para bicicleta, para el
mando por cables (3, 4), a partir de una empuñadura
(2) giratoria única, de cambios de marcha (5, 6) res-
pectivamente asociados a un medio de retorno elásti-
co, tal como un resorte, comprendiendo dicho selector
(1), alojados en el interior de una caja (18), por lo me-
nos dos mecanismos (7, 8) de maniobra de cable, uno
(7) de maniobra del cable (3) del cambio de marcha
(5) delantero o cambiador de platos, y el otro (8) de
maniobra del cable (4) del cambio de marcha (6) pos-
terior o cambiador de piñones, siendo este segundo
mecanismo (8), solidario en rotación de la empuña-
dura (2), apropiado para provocar, cuando tiene lugar
una rotación de la empuñadura (2) en un mismo senti-
do, un aflojado o un tirado del cable (4) posterior, ca-
racterizado porque el conjunto rotativo formado por
lo menos por el mecanismo (8) de maniobra del cable
(4) posterior y por la empuñadura (2) es acoplable en
rotación de forma intermitente con el mecanismo (7)
de maniobra del cable (3) delantero del cambiador (5)
de platos, siendo este mecanismo (7) de maniobra del
cable (3) delantero, en estado acoplado, apropiado pa-
ra provocar, en función del sentido de rotación de la
empuñadura (2), un tirado o un aflojado del cable (3)
delantero del cambiador (5) de platos.

2. Selector (1) de velocidad según la reivindica-
ción 1, caracterizado porque el conjunto rotativo for-
mado por el mecanismo (8) de maniobra del cable (4)
posterior y por la empuñadura (2) es acoplable en ro-
tación de forma intermitente con el mecanismo (7) de
maniobra del cable (3) delantero del cambiador (5) de
platos por medio de por lo menos una pieza solidaria
en rotación de la empuñadura y móvil axialmente a lo
largo de un eje paralelo al eje de la empuñadura (2),
cuando tiene lugar un desplazamiento en rotación de
esta última.

3. Selector (1) de velocidad según una de las
reivindicaciones 1 y 2, caracterizado porque el
acoplamiento intermitente en rotación del conjun-
to mecanismo (8) de maniobra del cable (4) poste-
rior/empuñadura (2) con el mecanismo (7) de manio-
bra del cable (3) delantero del cambio de marcha (5)
delantero se obtiene por lo menos por un desplaza-
miento axial del mecanismo (8) de maniobra del cable
(4) posterior, a lo largo de un eje sensiblemente para-
lelo al eje de rotación de la empuñadura (2), cuando
tiene lugar una rotación de esta última.

4. Selector (1) de velocidad según una de las rei-
vindicaciones 1 y 2, caracterizado porque el con-
junto formado por el mecanismo (8) de maniobra del
cable (4) posterior y la empuñadura (2) es acoplable
en rotación de forma intermitente con el mecanismo
(7) de maniobra del cable (3) delantero del cambio de
marcha (5) delantero por embrague dentado.

5. Selector (1) de velocidad según la reivindica-
ción 4, caracterizado porque el embrague dentado
(9A, 9B) se extiende entre los mecanismos (7, 8) de
maniobra de cable (3, 4), pudiendo los dientes (9A,
9B) del embrague dentado que equipan uno de los
mecanismos (7, 8) de maniobra estar montados con
un juego angular sobre dicho mecanismo de manera
que permitan una absorción de los juegos de funcio-
namiento.

6. Selector (1) de velocidad según una de las rei-
vindicaciones 1 a 5, caracterizado porque el meca-

nismo de maniobra del cable (4) posterior está cons-
tituido por un tambor (8A) solidario en rotación de
la empuñadura (2), comprendiendo este tambor (8A),
sobre su periferia externa, por lo menos una pista
(8B1, 8B2) de guiado de una cabeza (11) del cable
(4), desplazándose dicha cabeza (11) del cable (4) en
traslación según un eje sensiblemente paralelo al eje
de rotación de la empuñadura (2) cuando tiene lugar
su seguimiento del perfil de la pista (8B1, 8B2) obte-
nido por rotación de la empuñadura (2), provocando
este desplazamiento, en función de su dirección, un
aflojado o un tirado del cable (4) posterior.

7. Selector (1) de velocidad según la reivindica-
ción 6, caracterizado porque la cabeza (11) del cable
(4) está constituida por dos espigas (12) apropiadas
para cooperar alternativamente con un segmento de la
pista (8B1, 8B2) del tambor (8A) constituida por dos
segmentos desplazados axialmente.

8. Selector (1) de velocidad según una de las rei-
vindicaciones 6 y 7, caracterizado porque la cabeza
(11) del cable (4) está provista de un resorte (13) que
atrae por lo menos una parte de la cabeza (11) en con-
tacto permanente con la pista (8B1, 8B2).

9. Selector (1) de velocidad según una de las rei-
vindicaciones 6 a 8, caracterizado porque el tambor
(8A) está provisto de medios de inmovilización en
una pluralidad de posiciones angulares predetermina-
das que corresponden cada una a un posicionado del
cambio de marcha (6) posterior sobre un piñón, per-
mitiendo estos medios de inmovilización además un
desplazamiento axial del tambor (8A) en el sentido
de un tirado del cable (4) cuando tiene lugar un arras-
tre en rotación de este último por medio de la empu-
ñadura (2), siendo dicho tambor (8A) atraído en una
dirección opuesta por unos medios de retorno apro-
piados.

10. Selector (1) de velocidad según la reivindi-
cación 9, caracterizado porque los medios de in-
movilización están constituidos por muescas (14A) y
por dientes (14B), de perfil preferentemente triangu-
lar truncado, soportados respectivamente por una cara
frontal del tambor (8A) y una parte estacionaria en-
frentada de la caja (18).

11. Selector (1) de velocidad según una de las rei-
vindicaciones 1 a 10, caracterizado porque el me-
canismo (7) de maniobra del cable (3) delantero está
constituido por un cabrestante (7A) provisto de una
garganta (7B) de arrollado del cable (3) delantero,
presentando este cabrestante (7A) una pluralidad de
posiciones angulares predeterminadas que correspon-
den cada una a una posición del cambio de marcha
(5) delantero sobre un plato, siendo este cabrestante
(7A) atraído hacia una cualquiera de las posiciones
angulares por acción del resorte asociado al cambio
de marcha (5) delantero.

12. Selector (1) de velocidad según la reivindica-
ción 11, caracterizado porque el cabrestante (7A) es
inmovilizado en una posición angular cualquiera por
medio de topes (15) que se extienden entre dos pis-
tas (16, 17) anulares enfrentadas de perfil diferencia-
do practicadas respectivamente una (17) sobre una ca-
ra frontal del cabrestante (7A), la otra (16) sobre una
pieza solidaria en rotación de la empuñadura (2), sien-
do dichos topes (15), móviles axialmente según un eje
paralelo al eje de rotación de la empuñadura (2), en
función del perfil de las pistas apropiados para esca-
motearse en el interior de un hueco de la pieza soli-
daria en rotación de la empuñadura para permitir una
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libre rotación del cabrestante (7A) o para ser mante-
nidos en posición en resalte de dicha pieza para pasar
a alojarse en un hueco del cabrestante (7A) de manera

que impidan la rotación del cabrestante en una direc-
ción correspondiente a la obtenida bajo el efecto del
resorte asociado al cambio de marcha (5) delantero.
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