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Sefior

José Luis Salazar Lépez

Director de Nuevas Creaciones
Superintendencia de Industria y Comercio
E. S. D.

Referencia: Solicitud de PCT Patente de Invencion denominada
Mecanismo de Accionamiento y Encerrojamiento para Desvios de

Vehiculos Guiados por Carril Central
Asunto: Respuesta al Reguerimiento No. 17451 de 2017.

Expediente No. NC2017/0012488

Juan Carlos Cuesta Quintero, mayor de edad, identificado como aparece al pie de mi
firma, obrando en mi calidad de apoderado de las sociedades Jez Sistemas Ferroviarios
B.L y Voestalpine Vae Gmbh, doy respuesta al Oficio No. 17451 de 2017, bajo los

siguientes términos:
1. Poder.

Adjuntamos los poderes otorgados por parte de los Representantes Legales de las
sociedades Jez Sistemas Ferroviarios S.L y Voestalpine Vae Gmbh, que me facultan a

actuar en el tramite de la referencia.
2. Reivindicaciones (Art 30 D 486, Art 22 PCT)

El Oficio 17451 de 2017, menciona que capitulo reivindicatorio carece de claridad y

concision, asi:

«La(s) reivindicaciones 2 a 4 no son concisas, porgque presentan una excesiva
complejidad al indicar varias caracteristicas técnicas opcionales dentro de ellas

[t

mediante la separacién “0”, lo cual dificulta determinar la extension del objeto que
se busca proteger. Se recomienda que la caracteristica particular de la interaccién

de elementos reclamado se coloque como dependientes aparte.»

Con el fin de superar tal objecion, se han realizado los siguientes cambios:



www. cuestialawyers.com

La Reivindicacion 1, permanece sin cambios con respecto a la original.

En la nueva Reivindicacion 2 se suprimio la frase, «o alternativamente los ejes (12
A, 12 B) alcanzan las posiciones finales (12 A2 12 B2)-alcanzando
simultaneamente los rodillos (12C, 12D) la posicion final correspondiente a un valor
de Y mayor de las ranuras (10 A, 10B) del bloque de guiado de entrada (10)- a la

alineacion de la ruta desviada (8) del panel movil (6) con el carril de entrada (3)»

Se adiciond la nueva Reivindicacion 3, dependiente de la Reivindicacién 1, en la que

se incluyo la materia eliminada de la Reivindicacién 2.

En la nueva Reivindicacion, 4, originalmente Reivindicacion 3, se suprimid la frase,
«0 alternativamente los ejes (13 A, 13 B) alcanzan las posiciones finales (13 A2, 13
B2) alcanzando simultaneamente los rodillos (13C, 13D) la posicion final
correspondiente a un valor de Y mayor de las ranuras (11 A, 11 B) del bloque de
guiado de salida (11) correspondientes a la alineacién del carril de guiado de ruta

desviada (8) del panel movil (6) con el carril de salida (5)»

Se adicion¢ la nueva Reivindicacion 5, dependiente de las Reivindicaciones 1y 2,
en la que se incluyé la materia eliminada de la Reivindicacion 4- original

Reivindicacion 3-.

En la nueva Reivindicacién, 8, originalmente Reivindicacion 4, indica que se elimind
la frase, «o alternativamente los gjes (12 A, 12 B) alcanzan las posiciones finales
(12 A2, 12 B2) alcanzando simultaneamente los rodillos (12C, 12D) la posicién final
correspondiente a un valor de Y mayor de las ranuras (10A) y (10B) del blogue de
guiado de entrada (10) correspondientes a la alineacion del carril de guiado de la

ruta desviada (8) del panel mévil (8} con el carril de entrada (3) y el carril de salida
(5)»

En la nueva Reivindicacion 7, independiente, se incluyd la materia eliminada de la

Reivindicacion 6- original Reivindicacion 4-.

De acuerdo a lo acé presentado, se considera que las 7 reivindicaciones maodificadas

superan las objeciones por claridad elevadas en el Oficio 17451 de 2017 y se entienden por

superadas.

En vista de todo lo anterior, ruege a usted estudiar nuevamente la solicitud con base en las

modificaciones realizadas y proceder de conformidad.

Cordialmente,
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Juan Carlos Cuesta Guintero.
C.C. 79.339.809 de Bogota
TP 43273delC.S. dela J.
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Reivindicaciones

comprende una parte fija (2), un panel movil (6) pivotante en
el que se encuentran un carril de guiade de la ruta principal

carril de guiado de la ruta desviada (8), comprendiendo

desvio un carril de guiado de entrada (3) unido a la parte

fida (2), un carril de guiado de salida para la ruta principal
. ped I i i

(4) unido a la parte fija (2), un carril de guiado de salida

para la ruta desviada (5) unido a la parte fija (2}, de tal

modo gue el panel mdvil (&) pivota respecto de un punto de
pivotamiento (17) tedrico situado fuera del desvio en el lado

de salida, de tal modo gue alternativamente el panel mévil (6)
da paso por la ruta principal o por la ruta desviada, cuando
respectivamente el carril de guiado de la ruta principal (7)
estd alineado con el carril de entrada (3) vy el carril de
salida (4}, o bien cuando el carril de guiado de la ruta
desviada (8) std alineado con el carril de entrada (3} v el

;

carril de salida (5), caracterizade por gue el mecanismo a la

logue de guiado (10} fijado a la parte fija (2} gue
comprende dos ranuras de guiadc (10 A, 10 B} en forma de

sectores circulares situadas en el plano principal del

con el punto tedrico de pivotamiento (17) del panel mévil

zona de entrada y perpendiculares al planc principal del
panel mdvil, con rodilleos (12 C, 12 Dy los cuales se

pueden trasladar v rodar respectivamente dentro de las



ranuras de guiado (10 A, 10 B) del bloque de

guiado (10) siendo el diametro de dichos rodillos (1

D

C,

3

< D} menor a la anchura de las respectivas ranuras {10

e

A, 10 By},

- un kalancin movil (14) el cual pivota alrededor de un eje
{14 A) unido al elemento fijo (2), y centrado respecto al
bloque de guiado (10) vy perpendicular al planc de
principal del mismo, donde dicho balancin (14) comprende
ranuras (14 B, 14 C) situadas en el plano principal del
balancin ({14) dentro de las cuales se pueden trasladar Y
rodar rodillos (12 E , 12 F) gque estan unidos Yy glran

ho

9]
n

respectivamente en los ejes (12 A, 12 B), estandc di

los (12 E, 12 F) en una cota superior Z con respecto

-
93]
(]

rodi

9]

los rodillos (12 C, 12 D) de los ejes (12 A, 12 BY,

3]

siendo el didmetro de los rodillos (12 E, 12 F) inferior
a la anchura de sus respectivas ranuras (14 B, 14 C);
donde el mecanismo a la salida del desvio comprende:

- un blogue de guiadoe (11) fijado a la parte fija (2) que
comprende dos ranuras de guiado (11 A, 11 B) en forma de
sectores circulares situadas en elbplano principal del
blogue de guiado (11), cuyo centro geométricoe coincide

c el punto tedrico de pivotamiento (17) del panel movil

8]
3

(&) vy ambas con el mismec radio de curvatura,

- dos ejes {13 A, 13 B) fijados al panel mdévil (é) en su
zona de salida y perpendiculares al plano principal del
panel mbévil, con rodillos (13 C, 13 D) los cuales se
pueden trasladar v rodar respectivamente dentro de las
ranuras de guiado (11 A, 11 B) del blogue de guiado (11)
siendo el didmetro de dichos rodillos (13 C, 13 D) menor

a la anchura de las respectivas ranuras (11 A, 11 B},
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- un kalancin mévil {(16) el cual pivota alrededor
de un eje (16 A) unido al elemento fijo o carcasa (2}, ¥
centrado respecto al blogue de guiado (11} y perpendicular
al plano de principal del mismo, donde dicho balancin (16)

16 B, 16 C)} situadas en el plano

—

comprende ranuras

[

€

principal del balancin (16) dentro de las cuales se pueden

food
(95

i

o
&)

trasladar y rodar los rodillos (13 E,

estén unidos y giran respectivamente en los ejes (13 &,

ot
(@8]
-
fot
(@]
Les]
D
e
=]
jan
-
Qb
[§]
O
ot
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los

ju—

13 B)Y, estando dichos rodi
superior Z con respecto a los rodilles (13 C, 13 D) de

los ejes (13 A, 13 B), siendo el didmetro de los rodillos

&3]

(13 E, 13 F) inferior a la anchura de sus respectivas

B, 16 C), donde

2}

ranuras (1
los balancines (14, 16) se mueven de manera sincrona vy en
el mismo sentido mediante tirantes (15 A, 15C) del moteor de
maniobra (15), generando una rotacién del panel moévil (6)

alrededor del punto de pivotamiento (17) de tal manera gque

sus posiciones de encerrcjamiento, correspondientes al

transito o bien por la ruta directa o bilen por la ruta

[
]
D

2.- Mecanismo segun la reivindicacidén 1 en el gue

balancin (14} de la entrada del desvio:

o la forma de las ranuras (14B, 14C) es tal que al
pivotar el balancin mbvi (14) en un sentido de
rotacidén u otro, estas ranuras son siempre oblicuas

/

con respecto a las ranuras (10A, 10B) del blogue de

7

guliado de entrada (10}, de tal forma gque los ejes

. /

ejes {(12A, 12B) alcanzan respectivamente las
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&)

O

3.-

o}

pesiciones finales (1221, 12B1) alcanzando

o

simultaneamente los rodillos {(12C, 12D) la posicién
final correspondiente a un valor de Y menor de las
ranuras (10A, 10B) del bloque de guiado de entrada
{10)-correspondientes a la alineacién del carril de
gulado de la ruta principal (7) del panel moévil (6)

con el carril de entrada (3)

las ranuras (14B, 14C) disponen en sus extremos

t

finales de dos escotaduras (14B1l, 14C1) de forma

semicircular y de didmetro ligeramente superior a
los rodillos (12E, 12F),

de forma gue al alcanzar los rodillos (12E, 12F)
sus posiciones finales extremas en las ranuras
(14B, 14C) respectivamente, los rodillos guedan
encajados mecanicamente en las escotaduras (14B1,
14C1) respectivamente, quedando por tanto el panel
mévil (6) mecanicamente encerrojado de manera
segqura en la posiciodon de alineamiento del carril de
entrada (3) con el carril de guiado de la ruta
principal (7) o bien en la posicién de alineamiento
del carril de entrada (3) con el carril de guiado
de la ruta desviada (8),

donde el balancin mdvil (14) es movido por el motor
de maniobra (15%) a través del movimiento lineal en

un sentido u otro del tirante de accionamiento (15

A) .

[0}
®

Mecanismo segun la reivindicacidn 1 en el que

balancin (14) de la entrada del desvio:

la forma de las ranuras {148, 14C) es tal que al

T a

pivotar el balancin mdvil (14) en un sentido de

rotacidn u olbro, estas ranuras son siempre oblicuas
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o]

o]

con respecto a las ranuras (10A, 10B) del

los ejes (12 A, 12 B) alcanzan las posiciones

D

{

finales (12A2, 12B2)-alcanzando sinmultaneamente

[Eagiie

los rodillos (12C, 12D) la posicidn final

correspondiente a un valor de Y mayor de las

ranuras (10 A, 10B) del bloque de guiado de entrada

{10y~ a la alineacidén de la ruta desviada (8) del
anel movil (6) con el carril de entrada (3},

{

3 E

las ranuras (14 B, 14 C) disponen en sus extremocs
finales de dos escotaduras (14 Bl, 14 Cl)} de forma
semicircular v de diametro ligeramente superior a

los rodilles (12 E, 12 Fy),

D

de forma que al alcanzar los redillos (12 E, 1

b

sus posiciones finales extremas en las ranuras (

[y

t

4 C) respectivamente los rodillcos guedan

encajados mecanicamente en las escotaduras (14Bl,

=
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o
)
o
O
D
N
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o
=
I
}_‘I

14 Cl) respectivamente, guedando po
mévil (6) mecaénicamente encerrojado de manera
segura en la posicidn de alineamiento del carril de

entrada (3} con el carril de guiado de la ruta

foei +

principal {(7) o bien en la posicidén de alineamiento
del carril de entrada (3) con el carril de guiado

uta desviada (8),

Q.
O
—
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1 balancin mdévil (14) es movido por el motor

7o 7

de maniobra (15) a través del movimiento lineal en

un sentido u otro del tirante de accionamiento
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3 en el qgue en el balancin (
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la forma de las ranuras (16 B, 16 C) es
tal que al pivotar el balancin mévil (16) en un

sentido de rotacidén u otro, estas ranuras son

=
-

siempre oblicuas con respecto a las ranuras (11

11B) del blogue de guiado de entrada (11), de tal

(3}
]
B
=
63}
IQ

ue los ejes (13 A, 13 B) y sus respectivos
rodillos (13E, 13F) son arrastrados por el balancin
mévil (16) y los ejes (13 A, 13 B) alcanzan
respectivamente las posiciones finales (13 A1, 13
Bl) alcanzandc simultdneamente los rodillos (13C,
13D) la posicién final correspondiente a un valor
de Y menor de las ranuras {11 A, 11 B} del blogue
de guiade de salida {11) correspondientes a la
alineacidn del carril de guiado de la ruta
principal (7) del panel mévil (6) con el carril de
salida (4)

las ranuras (16 B, 16 C) disponen en sus extremos
finales de dos escotaduras (16 B1, 16 C1)
respectivamente de forma semicircular y de

diametro ligeramente superior a los rodillos (13 E,

13 Fy,

de forma que al alcanzar los rodillos (13 E, 13 F)
sus posicicones finales extremas en las ranuras (16
B, 16 C) respectivamente los rodillos guedan

encajados mecanicamente en las escotaduras (16BI1,

16C1) respectivamente, guedando por tanto 1 panel

o

moévil (&) mecanicamente encerrcjado de manesra
segura en la posicidn de alineamiento del carril de
salida (4) con el carril de guiado de la ruta

principal (7) © bien en la posicidn de alineamiento

alida (5) con el carril de guiado de

-
[0}
[
103}

rri

del ©

S}

la ruta desviada {8),
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o la forma de las ranuras {16 B, 16 C)} es tal gue

donde el balancin mévil (16} es movido por

del movimiento

D
62}

el motor de manicbra (15} a trav
lineal en un sentide u otro del tirante de

accicnamiento (15 B).

Mecanismo segun cualguiera de las reivindicaclones 1,

3 en el gue en el balancin (16) de la salide del

o}
H

pivotar el balancin mévil {16} en un sentido de
rotacidén u otro, estas ranuras son siempre oblicuas

con respecto a las ranuras (11A, 11B) del blogue de

gulado de entrada (11), de tal forma gue los ejes
(13 A, 13 B) alcanzan las posiciones finales ({13
AZ, 13 B2) alcanzando simulténeamente los rodillos

{13C, 13D) la posicién final correspondiente a un
valor de Y mayor de las ranuras (11 A, 11 B) del

clogue de gulado de salida (11) correspondientes a

de guiado de ruta desviada

(8} del panel mévil (6) con el carril de salida

las ranuras (16 B, 16 C) disponen en sus extremos

b
@)
.
{
~—

finales de dos escotaduras (16
respectivamente de forma semicircular y de
dismetro ligeramente superior a los rodillos (13 E,

1
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sus posiciones finales extremas en las ranuras (16
B, 16 C) respectivamente los rodillos quedan
encajados mecanicamente en las escotaduras (1eB1,

16Cl) respectivamente, quedando por tanto el panel

mévil (6) mecanicamente encerrojado de manera
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segura en la posicidén de alineamiento dél
carril de salida (4) con el carril de guiado de la
ruta principal (7) o bilen en la posicidn de
alineamientc del carril de salida (5) con el carril
de guiado de la ruta desviada (8),

o donde el balancin mévil (16) es movido por el motor
de maniobra {15) a través del movimiento lineal en
un sentido u otro del tirante de accionamiento (15

B)

.- Mecanismo de accionamiento y encerrojamiento para

D

desvios de vehiculos guiados por carril central, en el que

(

[\

el desvio comprende una parte fija {(2), un panel modvil

pivotante (&) en el cual se encuentran los carriles de guiado

3

de la ruta principal (7) y la ruta desviada (8), un carril

»

s

de gulado de entrada (3) unido a la parte fija (2), un carril
de guiado de salida para la ruta principal (4) unido a la

parte fija (2), un carril de gulado de salida para la ruta

) unido a la parte fija (2), de tal modo que el

[Sa

desviada {

6) pivota alrededor de un eje (18) perpendicular

——

panel moévil

o
o3}

al plano principal de la parte fija (2} situado dentro del
mencionado desvico en el lado de salida, de tal modo gque
alternativamente el panel movil (6) da paso por la ruta
principal o por la ruta desviada, cuando respectivamente el
carril de guiado de la ruta principal (7) estd alineado con

3 i A

de entrada (3} y el carril de salida {4}, o bien

a

b
e}
jan}
=
H
poi
st

8) esta

——

cuandoc el carril de guiado de la ruta desviada

de salida

ot

alineado con el carril de entrada (3) v el carri

{5y, caracterizado por gque el mecanismo a la entrada del

[N

O

- un blogue de guiado {10) fijado a la parte fija del desv

o con dos ranuras de guiado (10 A, 10 B} en forma

i~
]
[ON

egquipa
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de sectores cilrculares situadas en el plano
principal del bloque de guiado (10), cuyo centroc geométrico
coincide con el eje de pivotamiento (18) del panel moévil (6)

y ambas con el mismo radio de curvatura,

de entrada v perpendiculares al planc principal del panel

et

2Dy 1lcos cual

@
0
n
{t
T
o
@
o
=]

movil, con sendos rodillos (12C,

v rodar respectivamente dentro de las ranuras de

diametro de dichos rodillos (12C,
la anchura de las respectivas ranuras (10A, 10 B},

- un balancin mdévil {(14) el cual pivota alrededor de un eje
{14A) unido al elemento fijo o carcasa (2}, y sensiblemente

centrado respecto al blogue de guiade (10) v perpendicular

al plano de principal del mismo, caracterizado porque dicho
balancin (14} estd equipado por sendas ranuras (14B, 14C)
situadas en el planoc principal del balancin (14) dentro de
las cuales se pueden trasladar y rodar los rodillos ({1Z2E,
12F) los cuales estan unidos y giran respectivamente en los
ejes (12A, 12B), estando dichos rodillos {(12E, 12F) en una

1
Y

ro

C, 12Dy,

P

cota superior Z con respecto a los rodillos
siendo el diametro de los rodillos (128, 12F) ligeramente

.
1

2 la anchura de sus respectivas ranuras {14

W

inferio B, 14C)

=

caracterizado dicho balancin (14) porgue:
o la forma de las ranuras (14B, 14C) es tal gque al pivotar
el balancin mdévil (1l4) en un sentido de rotacién u otro

estas ranuras scon siempre oblicuas con respecto a las

-
o
=]
o
-

J
o2}
—
g
pt
o
o9
[0
0]
’.__A
o2
’___1
O
&

sue de gulado de entrada (10},
de tal forma que los ejes (12A, 12B) y sus respectivos
rodillos (1ZE, 12F) son arrastrados por el balancin

movil {14) vy los ejes (12A) v {12R) alcanzan

respectivamente las posiciones finales ({1Zal, 12B1)
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10
alcanzando simulténeamente los rodillos

(12C, 12D) la posicién final correspondiente a un valor

de Y menor de las ranuras (1 A, 10B) del blogue de

guiado de entrada (10) correspondientes a la alineacién

del carril de gulado de la ruta principa 7) del panel
p

3

mévil (6) con el carril de entrada ¢

(9]

) v el carril de

£

[

et
fisy

o las ranuras (14 B, C}) disponen en sus extremos
finales de dos escotaduras (14 Bl, 14 Cl) de forma

semicircular y de didmetro ligeramente superior a los

rodillos (12 E, 12 F),
0 al alcanzar los rodillos (12 E, 12 F) sus posiciones
finales extremas en las ranuras (14 B, 14 Ch
respectivamente los rodillos guedan encajados

mecanicamente en las escotaduras {(14B1, 14 Cly

respectivamente, quedando por tanto el panel mévil (6}
mecanicamente encerrojado de manera segura de tal
manera gque los ejes {12 A, 12 B), alcancen sus

posiciones de encerrojamiento, correspondientes al
transito o bien por la ruta directa o bien por la ruta
desviada,

o el balancin movil (14} es movido por el motor de
maniobra (15} a través del movimiento lineal en un
sentido u otro del tirante de accionamiento (15 A).

)

.- Mecanlismo de

-

ccionamliento y encerrojamiento para

[$3)

}_l
et
@]
0]
o]
s
[
u
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o]
8]
‘._-
ie)
fot
o)

desvios de vehiculos guiados por carr

el desvio comprende una parte fija (2}, un

pivotante (&) en el cual se encuentran los carriles de guiado
de la ruta principal (7) y la ruta desviada (8), un carxril

: : : .. T S S [
de guiado de entrada {3) unido a la parte fija (2},

de guiado de salida para la ruta principal (4) unido a la
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carril de guiado de salida para

1.

la ruta desviada (5) unido a la parte fija (2), de tal modo

pivota alrededor de un e

[

gue el panel mdvil
perpendicular al plano principal de la parte fija (2) situado
dentro del mencionado desvio en el lado de salida, de tal
modo que alternativamente el panel mévil (6) da paso por la
ruta principal o por la ruta desviada, cuando
respectivamente el carril de guiado de la ruta principal (7}

ineado con el carril de entrada (3) vy el carril de

®
n
ot
&}
st}
’._.l

salida (4), o bien cuandc el carril de guiado de la ruta
desviada (8) estd alineado con el carril de entrada (3) vy

de salida (5), caracterizado por que el mecanismo

ot

el carri

a la entrada del desvio comprende:

- un blogue de guiado {10} fijado a la parte fija del desvio

(2) equipado con dos ranuras de guiado (10 &, 10 B) en forma
de sectores circulares situadas en el planc principal del
blogque de guiado (10), cuyo centro geométrico coincide con

el eje de pivotamiento (18) del panel mévil (6) y ambas con

[

el mismo radic de curvatura,

- do:

0
0]
[
o
0

(12A, 12B) fijados al panel mévil (6) en su zona

de entrada y perpendiculares al plano principal del panel

o

movil, con sendos rodillos (12C, 12D) los cuales se pueden
trasladar y rodar respectivamente dentro de las ranuras de
gulado ({10A, 10B) del blogue de guiado (10) siendo el
diametro de dichos rodillos (12C, 12D) ligeramente menor a
la anchura de las respectivas ranuras (10A, 10 B),

- un balancin mdvil (14) el cual pivota alrededor de un eje

al elemento fijo o carcasa (2), y sensiblemente

5}

{14A) unic

Q.
e]

centrado respecto al blogue de guiado (10) v perpendicular

al plano de principal del mismo,

valancin (14)  estd eqguipado po:
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situadas en el plano principal del balancin (14)
dentro de las cuales se pueden trasladar y rodar los rodillos
(12E, 12F) los cuales estén unidos y giran respectivamente
(12A, 12ZB), estando dichos rodillos (128, 12F)
en una cota superior Z con respecto a los rodilleos (12C,
12D), siendo el didmetro de los rodillos (12K, 12F)
ligeramente infericr a la anchura de sus respectivas ranuras
(14B, 14C) caracterizado dicho balancin {14) porque:

o la forma de las ranuras (14B, 14C) es tal que al

pivotar el balancin mdévil (14) en un sentido de

rotacibén u otro estas ranuras son siempre oblicuas

jo—

ot

on respecto a as ranuras

e

0a, 10B) del blogue de

i
o
N

2

Ade

guiade de entrada (10), de tal forma que los e

s

12 B) alcanzan las posiciones finales (12AZ2, 12RB2)

[N

alcanzando simultaneamente los rodilleos (12C, 12D
la posicidn final correspondiente a un valor de Y
mayor de las ranuras (10A) y (10B) del blogue de

guiado de entrada (10) correspondientes a la

alineacidn del carril de guiado de la ruta desviada

o~
o

de

Jot

panel mbvil (6) con el carril de entrada (3)

rril de sali

o

e
[
Q.
&}
(9]

;oel ¢

e

o las ranuras (14 B, 14 C) disponen en sus extremos
finales de dos escotaduras (14 Bl, 14 Cl) de forma
semicircular v de diadmetrc ligeramente supericr a los
rodillos (12 E, 12 Fy,

, 12 F} sus posiciones
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finales extremas en las ranuras (14 B, 14 C)
respectivamente los rodillos guedan encajados
mecanicamente en las escotaduras (1481, 14 Cl1)

respectivamente, quedando por tanto el panel movil

[O]

j mecanlicamente encerrojado de manera segura de tal

o)
[

(

manera que los ejes (12 A, 12 B), alcancen sus
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posiciones de encerrojamiento,
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es movidoe por el motor de
maniobra (15} a través del movimiento lineal en

sentido u otro del tirante de accionamiento (15

un

A) .
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