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M E M O R I A  D E S C R I P T I V A

para une paten ta  5a invención por v e in te  añ os, por =  R e g u lad o r 

con servomotor para m otores, especialm ente para tu rb in as  h id rá u ­

l i c a s  =  a favor del Ingeniero Antón G A G O ,  re s id e n te  en ?,tt- 

r io h  (Su iza) H&rdturmstr, 1 9 .-

31 invento se r e f ie r e  a un regu lador con servomotor para mo­

to r e s ,  especialm ente tu rb in as h id r á u l ic a s ,  en e l  cual l a  re la c ió a  

de tran sm isión  entre l a  c a rre ra  de tr a b a jo  del servomotor y e l 

tray ec to  de un re tro ce so  es cambiado automáticamente durante l a  

operación de re g u lac ió n .

lo s  regu lad ores de e s ta  c la se  de con strucción  conocidos cam­

bian de tran sm isión  a l  p r in c ip io  casu a l de un nuevo movimiento 

de regu lac ión  e independientemente de l a  p o sic ió n  d el servomo­

t o r .  De e s ta  manera es bien conseguido e l re fu erzo  deseado d el



e fec to  de re tro ce so  en c ie r to s  momentos, pero también l le v a  e s ­

to consigo e l inconveniente de que en motores conectados p a ra le ­

lam ente, l a  regu lac ión  corresponde inexactam ente a pequeñas va -  

r ia c io n e s  de fre cu e n c ia . Ademas la  dependencia en e l mayor caso 

n e c e sa r ia  o d e seab le , completamente determinada de la  p o sic ión  

del embolo del servom otor, es perturbada por e l manguito del pen- 

duio . íüetos inconvenientes son ev itad o s en e l regu lad or según el 

p resen te  invento , en e l cual e l  cambio de l a  tran sm isión  entre 

l a  c a rre ra  de tra b a jo  del servomotor y e l tray ecto  del re tro ce so  

se  v e r i f ic a  aproximadamente en aquel punto del tray ec to  del s e r ­

vomotor que corresponde a l a  po sic ió n  de marcha en vacio  del ór­

gano de adm isión del motor.

«1 d ibu jo  e s ta  represen tad a a modo de ejemplo una forma 

de e jecu ción  según e l invento , a sab er:

La f i g .  l ,  esquemáticamente e l  regu lador con e l  embolo d el 

servomotor en l a  p o sic ió n  de marcha en v ac io .

La f i g .  2 , esquemáticamente l a s  p a rte s  del mismo reg u lad o r , 

en la  s itu a c ió n  que adoptan en una carga mayor.

La f i g .  3 , rep resen ta  en mayor e sc a la ,  e l r e tro c e so .

Un regu lador de fu erza cen tr ifu g a  1 , impulsado desde e l á r ­

bol de un motor, por ejemplo una tu rb in a  h id rá u lic a  mueve, por 

l a  mediación del manguito 2, l a  palanca 3, y unión 4 , a un vásta- 

go de d is tr ib u c ió n  5 , e l cual d is tr ib u y e , en forma conocida y no 

represen tad a la  re p a r t ic ió n  de p resión  sobre lo s  dos lad o s ae l 

embolo 6 a e l servom otor. Sn l a  v a r i l l a  de embolo 7 de e ste  ú l t i ­

mo es a r t ic u la d a , mediante una b arra  8 , una palanca an gu lar 9, 

l a  cual puede g ir a r  alrededor de un e je  f i j o  10 y en su brazo 11 

l le v a  dos muñones de a r t ic u la c ió n  12 y 13. Fin e l  muñón 13 a taca  

una b arra  14, la  cual tran sm ite  e l movimiento d e l punto 13 a una 

barra  15, cuya parte in fe r io r  e s ta  unida por medio de un muelle 

de tracc ió n  16 con la  palanca 3 . 3n la  p arte  in fe r io r  de l a  barr„
a



15 es p ro v isto  también un tope 17 con tra e l  que choca, en una 

determ inada p o sic ió n  e l tope 18 de un c a e q u illo  19. E l c ae q u illo  

19 guiado en un c o jin e te  21, e s tá  unido articu ladam en te por a r r i ­

ba con e l  extremo izqu ierd o  de l a  palan ca 3 , en 20 ; y en e l ex­

tremo in fe r io r  e s ta  en cambio unido por medio de un perno de a r ­

t ic u la c ió n  22, con una b arra  23 l a  cual posee en su extremo in fe ­

r io r  una corredera 24, la  cual r e sb a la  sobre e l muñón 12 en e l 

brazo de palanca 11. La barra 23 puede se r  v ar iad a  en su lo n g i­

tud e f ic a z ,  para poder a ju s t a r  e l  punto en e l cu al se  encuentran 

lo s  topes 17 y 18. ASte a ju s te  se  v e r i f i c a  ahora, rea liz á n d o se  

e l  encuentro aproximadamente en aquel punto del servomotor que 

corresponde a la  p o sic ió n  de marcha en vacio  del organo de admi­

sió n  d el motor p r in c ip a l .

E l modo de acción  da la  in s ta la c ió n  d e s c r i t a  es como s ig u e ;

&n l a  f i g .  1 , e s ta  dibujado e l  embolo 6 del servomotor en 

l a  p o sic ió n  de marcha en v a c io , lo s  topes 17 y 18 están  aun a l ­

go a le ja d o s  entre s i  y l a  palanca 3 e s ta  unida por c ie r re  por 

d isp o s ic ió n  mandada o accionada con e l  muñón de a r t ic u la c ió n  12 

en e l brazo de palanoa 11, porque e l extremo su p erio r  de l a  corre 

dera 24 es oprimido por medio de l a  ten sión  del muelle 16, en e l  

muñón 12# ü»1 punto da a r t ic u la c ió n  20 hace por co n sig u ien te , ba­

jo  l a  in flu e n c ia  del brazo de palanoa la rg o  10, 12 fu e r te s  Movi­

m ientos de re tro ce so  corresn on d ien tes. S i ahora se mueve e l embo­

lo  6 del servomotor en e l  sen tido  de un aumento de carga h acia  ]a 

derecha, se  moverá e l punto 12 y con el c a e q u illo  19 con conside­

rablem ente mayor rap id ez  h ac ia  aba jo  que e l plinto 13 y por con si­

guiente l a  b arra  15, de modo nue lo s  dos topes 17 y 18 , se  encon­

traran  en una p o sic ió n  d el embolo 6 s itu ad a  un poco mas a l a  de­

rech a. A p a r t i r  de e ste  momento, e l cunto de a r t ic u la c ió n  20 de 

la  oalanca su p erio r 3 es acoplado con e l punto 13 en e l  brazo de 

palanca 11 y so lo  toma p arte  aun por e s to , en lo s  movimientos re-



lativam an te pequeños de e ste  punto. E l c ae q u illo  19 permanece 

en e s te  caso  oprimido por e l  muelle 16 contra a l  tope 17 y e l  mu- 

ñon 12 se mueve en la  corredera 24 h ac ia  a r r ib a .  El embolo 12 no 

vendrá a chocar en e l extremo de l a  corredera 24 y e l fu e r te  re ­

tro ce so  no en trara  de nuevo en acc ié n , sino h asta  que en un movi- 

miento de c ie r r e  del embolo 6 h acia  l a  izq u ierd a  haya vu elto  a 

l le g a r  aproximadamente a l a  p o sic ió n  de marcha en vacio#

H 0 f  A .-

D escrito  su ficien tem en te e l p resen te  invento lo  que se  de­

c la r a  como de novedad e invención p ro p ia , son l a s  s ig u ie n te s  re i-  

v in d ic a c lo n e s :

1 .  - Regulador con servomotor para m otores, especialm ente
#

tTirbinas h id rá u lic a s  en e l  cual l a  r e la c ió n  de tran sm isión  entre 

l a  c a rre ra  de tr a b a jo  d e l servomotor y e l tray ec to  de un r e tro c e ­

so es cambiada automáticamente durante l a  operación de regu lacién  

c a ra c te r iz a d o , porque e l cambio de l a  tran sm isión  se  v e r i f ic a  a- 

proximadámente en aquel punto del tray e c to  del servomotor que co­

rresponde a l a  p o sic ió n  de marcha en vacio  d el órgano de admisión 

del motor p r in c ip a l .

2 .  - Regulador con servomotor según l a  conclusión  1 , c a ra c te ­

rizad o  porque es a ju s ta b le  e l punto del tray ec to  del servomotor 

en que es cambiada l a  re la c ió n  de tran sm isió n .

3 .  - Regulador con servomotor para m otores, especialm ente 

para tu rb in as h id r á u l ic a s .-  Según se  d escrib e  y re iv in d ic a  en l a  

p resen te  memoria d e sc r ip t iv a  y se  i l u s t r a  con lo s  d ib u jo s que a 

l a  misma se acompañan.

Consta e s ta  memoria d e sc r ip t iv a  de cuatro  £aginae fo l ia d a s  

y e s c r i t a s  por una so la  c a ra .

M a



S r jd , a 21 de Diciembre Se 1925

Leocadio López y López
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