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íffinORIA DESCRIPTIVA
para so lic ita r  Patente de Invención en España

por
"Mecanismo perfeccionado para la obtención, por levas, de mo­
vimientos periódicos, y especialmente para el mando de bom­
bas para combustible en los motores de combustión”

a nombre de 
Pierre Clerget 

re's idente en 
P A R Í S  •

ba presente invención se refiere a lá tecnioa generál 
de los mecanismos que llevan órganos accionadores constitui­
dos por levas animadas de movimientos circulares continuos y 

de órganos accionados qüe deben rec ib ir  movimientos periodi-
5 QOS.



i  1 6 4

£
4 2 \ \ Q

I

Tales mecanismos son corrientemente aplicados a la d is- 
/  tribuición de los motores térmicos y presentan, la particula­

ridad siguientes
Cuando se quiere imprimir un movimiento de gran acele- 

5 ración a un organo accionado, un taco por ejemplo, e l  án­
gulo de ataque de la leva está limitado, en e l  recorrido des­
taco, por e l  acuñamiento de la  leva contra este taco# Así en 
e l caso de un motor de exJHonión funcionando bajo e l c ie lo  de 
cuatro tiempos, y en e l  que las levas que aseguran la ais tr i-  

10 bución deben girar dos veces mas despacio que e l árbol ^otor^ 
se necesita para obtener una elevación de las válvulas a la 
vez rapiña y de recorrido suficiente, bien sea e l interponer 
mecanismos amplificadores entre la válvula y e l  taco atacado 
directamente por fía leva, bien sea e l dar a la superficie 

15 neutra de la leva un diámetro muy importante para quedar en 
los ángulos de ataque que no acuñan#

La presente invención tiene por objeto un mecanismo de 
mando por levas que no presentan los inconvenientes que Tie­
rnos indicado a l tratar de los mecanismos ya conocidos# Este 

£0 mecanismo perfeccionado, permite obtener con levas de dimen­
siones reducidas, grandes aceleraciones de los Organos man­
dados cpn ángulos de ataque, que, en las condiciones de tra­
bajo de los meconismos ya conocidos,, producirían recorridos 
insuficientes o acuñamientos *

¿5 Este mecanismo se caracteriza principalmente por la com­
binación nueva, por lo  menos con una leva y un Organo que se 
deba mandar, de un organo intermediario móvil y sincronizado 
con e l movimiento de la leva, de ta l manera que esta última 
pueda tira r , tan rápidamente como se desee, en e l momento pre­
ciso  en e l que e l organo se interponga entre e lla  y e l órga­50



no que deba andarse en e l  mohiento requerido.

Como se define en su principio, e l invento puede reci­
b ir  diversas formas de realización que pieaen diferenciarse 
entre e lla s , solbre todo por la naturaleza del movimiento 
adoptado para e l órgano móvil intermedio entre la leva y el 
organo mandado y su unión cinemática con la leva.

Una forro de realización particularmente ventajosa se 
caracteriza porque la unión cinemática entre la leva y e l 
órgano intermediario es una unión ep ic ic lo id a l, una misma 
leva pidiendo asegurar e l mando de varios órganos dispuestos

radialmente *
íil d i b u j o  adjunto representa en particular y a titu lo  

de ejemplo solamente, un mecanismo cuyas características se 
Han indicado anteriormente»

Las f i g ,  1 á 10 son unos esquemas destinados a ilustrar 
las consideraciones desarrolladas en lo que antecede,

t/i f i g ,  11 es ’ma vista de frente del conjunto, con sec­
ción transversal parcial del mecanismo de unión epicicloidal^ 

La f ig ,  1&, es una sección axial según A—A, de la f ig ,

11.
Sio{ (fig*  £) es e l  recorrido angular total de una leva 

girando a la velocidad del árbol motor ¡y/^el an&u1-0 GOrreB‘“ 
pendiente, en una leva de igual diámetro primitivo, girando 
a media velocidad del árbol motor, se vé que la elevación en 
e l segundo caso, es netamente in ferior a la obtenido en e l 
primer caso» in  los dos casos, los flancos de la leva son, 
para evitar los acuñamientos tangentes a la primitiva super­
f ic ie  cilindrica  de la leva,

L1 principio del invento está ilustrado bajo una de sis
formas de ejecución, por la f ig ,  4 , Un órgano intermediario
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o corredera 1, radia Injerí te móvil en un soporte que gira a Ir e -  
dedor de la lev%, viene, en instantes determinados, a inter­
ponerse entre la leva £ y e l Argano a accionar* ¿ i  la corre­
dera 1 es llevada alrededor de la leva £, en sentido inverso 
de la rotación de Asta Ultima, e l ángulo^ que expresa e l des­
plazamiento angular de la leva correspondiendo a la duración 
de acción de ésta última solbre e l  órgano accionado, es redu­
cido en la relación de loe anguloE ^P '*siéndole 1 verdadero 
ángulo de ataque de la leva £ e l desplazamiento angular ce 
la  corredera, mientras quede en contacto con la leva* be com­
prende que en estas condiciones, en un mismo regórridoA del 
órgano accionado, la difracción de este recorrido es menor y 
en consecuencia, su velocidad mas grande, y reciprocamente 
como con una leva en contacto directo con e l  organo accionado 
A este ventaja conviene añadir que la velocidad de la leva 
puede ser tan grande como se desee, puesto que, estos instan­
tes de acpión soore e l órgano accionado, estén determinados 
por e l movimiento de la corredera 1, y no por sus pasos rea­
les dados delante del organo mandado,

Al soporte del, o de las correderas 1, puede girar con­
céntrica y excentricamnete a la leva £ , jin el ejemplo de la 
figura 5, e l soporte o guia 5, gira concéntricamente a la le­
va £ , a media velocidad y en sentido inverso que está.* La 
coincidencia entre la leva £, y la  corredera 1, tiene lugar 
una vez cada dos vueltas. Resulta de ésta particularidad que 
e l  encuentro de la leva y e l de la corredera puede producirse 
cada £/3 de vuelta y que se pueden accionar de esta manera 
tres tacos desacuñados de 1£Q°* bn la f ig *  6, e l  guia z gira 
excéntricamente a la leva § ,  pero e l  principio del funciona^ 
miento es e l  mismo, bn la f ig ,  7 e l guia Z está animado a la
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vez de un giro alred.ea.or fie la leva 2, y de una rotación al­
rededor del eje que la Mee girar: Zn la unión cinemática..

I *
entre la leva2, y e l soporte 5, la disposición es la misma
que la ya indicada.

E Zn e l  ejemplo de las í ig s , 3. 9 y lo .  que son respec­
tivamente i una vista en planta, un corte axia l, y un corte 
transversal de una misma disposición, e l  o los Organos accio­
nados. o tacos 4 . asi como las correderas, están dispuestos 
paralelamente a l eje del árbol motor 5. Z1 soporte o guia 3,

10 está constituido por un satélite  montado loco solbre un ga­
rrón 6. del árbol motor R, y girando sin deslizarse solbre una 
endentadura interior 7, concéntrica a l árbol motor; la o las 
levas 2 son llevadas por un brazo 3, del árbol motor* be vé 
que "hay siempre posibilidad de realizar una unión cinemática 

IR entre la o las levas y entre e l o los órganos a accionar, pa­
ra obtener todas las colocaciones deseadas entre éstos con 
relación a aquellas, be puede, sin embargo, haciendo variar 
e l  acuñado angular de la endentadura 7, por medio de un man­
do unido a l brazo 7o, hacer varias las posiciones angulares 

20 fiel árbol motor por las cuales tienen lugar los instantes fie 
ataque o fie liberación fie los órganos mandados a tacos; en 
otaros términos, se puede obtener e l avance o e l retroceso de 
los movimientos de mando,

las fig s*  11 y 12 muestran una forma de realización del 
2R invento aplicada afc mando fie bombas fie inyección fie combus­

tib le  en un motor a combustión fie nueve cilindros en estrella* 
Zn esta forma fie realización se u tiliza  la disposición de prin­
c ip io  esquemática por la f ig ,  1 y que comprende una sola 
leva 2, un guia rotativo 3, de correderas múltiples 1, que 

30 giran concéntrica o excéntricamente a l árbol motor, con el fin  
de asegurar e l mando periódico de tacos 4 . dispuestos en estre-
l ia
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ün este ejemplo de ejecución, es necesario accionar eu- 
( cesivamente nueve bombas de inypopión para nueve cilindros

cuyas fases tienen lugra cada 30° de rotación del árbol mo­
tor*

5 iül árbol motor 5 está previsto con una doble rampa he­
lico id a l sobre la cual va ajustada una leva 2, provista de una 
doble base anular 10 formando garganta para una o varias 
rodetes dispuestos en la extremidad de una palanca 11 o de 
una horquilla giratoria sobre un eje 12 del bastidor f i j o  del 

10 motor, y que permite, por medio de un timón de mando apropia­
do, modificar e l  calado de la leva sobre elearbol 5*

ül guia o soporte de las correderas 5 esté, dispuesto 
co-axialmente a l árbol 5; esté centrado sobre este último y 
puede estar compuesto de varias piezas convenientemente 

15 reunidas ,para que permit—a e l monta jé  de la leva.. Lleva cua­
tro deslizadores guiadores para cuatro correderas radiales 1,
dispuestas a 90° y que se desplazan en e l plano común de nue-

lkLve tacos llevados en e l sentido centrípeto por resortes-*-?  en­
ganchados por me di# de vastagos 14, a las bombas a accionar 

¿0 no representadas en e l  dibujo* Los tacos 4 , son guiados en 
los conductores radiales del bastidor motor f i j o  y provistos 
de paradas o topes 15, para limitar sus desplazamientos cen­

trípetos*
i.1 gula 5 , esté provisto de un p lqatillo  5a, sobas . 

£5 e l cual esté tallada una endentadura interior 16 constante­
mente engranada con un piñón gorroñado sobre un eje  13 , de 

un p la tillo  19 montado loco sobre e l  árbol motor E* unidó por. 
un brazo £© a un timón de mando no representado sobre e l dibu­

jo ,
5# ül piñón 17, ee accfcónado por un piñón 21, calzado soTre

e l  árbol motor y constantemente engranado con un piñón 17a'
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unido angularmente al primero» L1 t i  en de engranajes asi rea­
lizado es ta l que e l guia 5, gira en sentido inverso al de la 
leva £, y a urja velooidad igual a 1/3 de la del árbol motor 5. 
Urjas levas f i ja s  o rampas n£, están previstas para llevar los 
deslizadores 1, en e l sentido oentrlpedo, de forma que se evi­
ten choques perjudiciales sobre los talones 4a.  de los taoos 
4*' Estos talones arqueados tienen por- objeto permitir un des- 
oaloe de los deslizadores en relación con los taoos» sin que 
éstos oesed de ser conducidos por lo» primeros en los instante 
requeridos, entre lim ites determinados por la extensión de los 
talones 4*, en el sentido oinounffereneia 1 •1

Es digno de hacerse notar que el dispositivo asi estable 
oido permite dos regulaciones disn tiritas« Una primer* regula­
ción se obtiene por medio de la palanca 11, y las segunda por 
medio del brazo £0. £ i los dos descaloes posibles se hacen en 
el mismo sentido, se añaden; se restan s i se haoen en sentidos 
contrarios. El p la t il lo  puede llevar dos levas £5, para el
maíJdó de otros taoos £4, en vista de obtener todos los resulta 
dos deséanos.

Ee puede también accionar sobre el piñón £1 por medio 
de todo mecanismo apropiado, en vista de descalzarlo, en rela­
ción con e l árbol 5 y de añadir un elemento de regulado a los 
ya enunciados.

Debe hacerse notar que las rampas ££ ouyo papel ha sido 
-5 indicado más arriba, puenen, s i hubiese lugar, ser descalza­

das angularmente al mismo tiempo que los deslizadores 1. Para 
este objeto, las rampas pueden ser talladas sobre una corona

su
> provista de una palanca oe maniobra ££a indepenniente o 

cinemáticamente unida, por todo mecanismo apropiano, a una 
50 cualquiera de las disposiciones que permitan modifroar el cal­

deo de los deslizadores en relacrón con la leva.
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uy s ampie ejaaplo ae ejeeución óel invento» i^ste está defa­
mo© por loé oor-aoterastj j k  enunciadas en la antroduooión 
de esta desex-ipcaón y, sean cuales fueren las a plica c iones, 
©emprende, en so cuaca©, todos loé raed ios y combinaciones apro- 
paaaas para la • jeeuoión d# estas earac texis b'ioas, e*x vasta de 
obtener el resultad© inaustrael enu.© aac®,

V O ‘a1 a
» « * í  •»— •* j » —» j  3»—» t  • —» !  * —»  z » —«• : •»— a : ■*—

Los puntos ae inveno ión propia y nueva que se presentan 
paxa que sean objeto de esta Intente de Invención en aispai' a.t 
son los siguaeytesi

l* » -  Meoajaisn» perfeoc ionade paira la obte.£**i6n par le ­
vas, de movinuegtoB pexiódioos, es pe ojal menta destinado al 

Taando de combustible sobre los motores ce oombustaóu» caaaote­
a-izado por la ocrtfbxnaoaón, por lo meaos ae un» leva y un 5rtía- 
no intermeaiarao móvil y sauoronazad© oon e l  movimaente ae la 
leva, de tal maneta cue, ésta óltim» pueda gairea1 tan rápaaamen- 
te oomo se desee, e l  órgano móvil vanaendo a interponerse entre 
e lla  y e l órgano a accionar en e l  momento preoisp*

i * , -  idecanasT® per f  ecoionaao segón la reavaneacaón 1* oa- 
raoterizado porque e l órgano intermediario es guiaao racial— 
mente en un soporte giratorio sanBronazaao oon la leva por 
unA unaón ipac -Cío toal , una masma leva puniendo asegurar* e l 
maídLO ae varia» óiganos dispuestos radialmente,

8#,-*üeeanismo perfeeoaonado para la obtención, por le ­
vas, ae movinuentos peraóaacos, y especialmente para e l mamo 
de bombas para combustible en los motores de oorafbustaónj, todo 
tal y conforme se aesoribe en la presente memoria y a titu lo  
o.® ejemplo se representa en los aajuntos aibujos*
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