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para s o l  i c i t a r

P A i  E N  T E D E I ”  T R 0 D U :C G I 0 N

en
A

ii S P A N A  

por D I E Z años

a nombre de 1 a SOoIETE 1)’ OUTILLAGE MECaEI^UE NT D U- 

SINa SE D’ ARTILLERIE, c o n s t i t u i d a  en p r e n d a ,  y e s t a ­

b l e c i d a  en 146  B o u le v a r d  V i c t o r  H ugo, S a in t-O u en  

( s e n a ) ,  PEa NCIa , por

« un mecanismo de transformación de m

MOVIMIENTO DE ROTACION CONTINUO EN MO­

VIMIENTO RjiCTILINEO ALTERNO CON ARRE­

OLO A UNA DIRECCION PARALELA AL EJE 

DE ROTACION " ,

En la s  máquinas destinadas a impulsar 

un f l u i d o  b a jo  pres ión o a u t i l i z a r  l a  pres ión  de un 

H u id o ,  ha s ido  preocupación desde ha.ce tiempo, para 

l a  comodidad del agrupamiento de l o s  órganos, el 

5 crear mecanismos capaces de transformar un movimien­

to  de r o ta c ió n  continuo en un movimiento r e c t i l í n e o
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a lte rn o  con arreg lo  a una d i r e c c i ó n  parale la  al eje 

de ro ta c ió n .

±jos órganos animados del movimiento 

a l te rn o  se disponen, en general,  en derredor del e je  

de r o t a c i ó n  en l o s  v é r t i c e s  de un pol ígono,  regular  

o no, y pueden s e r l o  er un número cualquiera*

Tales mecanismos que han Bido ob je to  

de numerosas ap l ica c ion es  en f  orma.B d i f e r e n t e s ,  se 

derivan de un mismo p r in c ip io  c inemático  que se ex ­

pone a continuación, en r e la c i ó n  con el esquema de 

l a  f i g u r a  1 del d ib u jo  adjunto.

Un e je  1 es animado de un movimiento 

de r o ta c ió n  continuo.  Se supone un e je  2 s o l i d a r i o  

del e j e  1, montado en una p o s ic ió n  ob l icua  con r e l a ­

c ión  a é s te  y un plano 3 perpendicular al e je  2.

Un e j e 4 f i j o  en el  espa.cio es p a ra le lo  a], e je  1.

¿1 movimiento de r o ta c i ó n  del e j e 1 arrastra  al p l a ­

no 3 en un movimiento ondulator io .  di punto de i n ­

t e r s e c c i ó n  del  e j e 4 y del plano 3 se desplaza a l ­

ternativamente 1 e 5 a 6 y de 6 a 5. b i un órgano 

material  es obl igado a l a  vez a desplazarse a l o  l a r ­

go del e je  4 y a quedar en contacto  con el plano 3, 

se tendrá como resu ltado  que el expresado órgano e s ­

tará animado de un movimiento r e c t i l í n e o  a l terno  mien­

tras el e je  1 esté animado de un movimiento de r o t a ­

c ió n  continuo.  Lo mismo ocurrirá  con cualquiera  0 - 

t ro  e je  p a ra le lo  al e je  1 y co locado a una d i s ta n c ia  

cua lqu iera  de é s te .  ror otra, parte, el plano 3 pue­

de ser por completo s o l i d a r i o  del e j e 1, o d i sp o n e r ­

se para g irar  libremente en derredor del e je  2 que­

dando solamente s u je to  a permanecer perpendicular a 

este  e je .
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j¡1 presante invento se r e f i e r e  a un me­

canismo que u t i l i z a  el p r in c i p i o  expuesto antes y del 

cual se representa  una forma de e je cu c ión ,  a t i t u l o  

de ejemplo, en el r e f e r i d o  d ibu jo  adjunto.

La f i g u r a  2 es una s e c c ió n  en e levación

1 ong itu d in a l . La f i g u r a  3 muestra una. s e cc ió n  en 

e leva c ión  transversa l ,  según co r te  dado en la  f i g u r a

2 por l a  l i n e a  3-3 .  La f i g u r a  4 es una planta en s e c ­

c ión  de d e t a l l e  a mayor esca la ,  según co r te  dado en 

l a  f i g u r a  3 por l a  l i n e a  4 -4 .  La f i g u r a  5 i l u s t r a  

una sección correspondiente  según cor te  dado en l a  f i ­

gura 4 por l a  l i n e a  5 -5 .

Un árbol  6 ( f ig u ra s  2 y 3 ) .  va guiado 

por unos soportes  f i j o s  7 ;  este  árbo l  l l e v a  por s i  

un soporte  8 cuyo e je  es o b l i cu o  con r e la c i ó n  al e je  

pr inc i p a l .

Un manguito y se dispone para que g i r e  

l ibremente en derredor del soporte  8. Un p l a t i l l o  

10 es s o l i d a r i o  del manguito 9.

La r o ta c i ó n  del á rbo l  6 imprime al 

p l a t i l l o  10, por el intermedio del soporte  8 y del 

manguito 9, un movimiento ondulator io  u t i l i z a d o  para 

dar a la s  v a r i l l a s  11 un movimiento r e c t i l í n e o  a l t e r ­

no.

A ese e f e c t o ,  se monta en cada v a r i l l a  

una ca ja  de a r t i c u la c i ó n  con dos e jes  de ro ta c ió n .

Un muñ'ó-n 12 ( f i g u r a  4) se s u je ta  en 

un o r i f i c i o  corres pond ieofee de l a  v a r i l l a  11.

Dos medios c o j in e t e s  c i l i n d r i c o s  13 

movibles en derredor del muñ'ón 12 giran por fuera  con 

a r reg lo  a un e je  perpendicular al. del expresado muñón.
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Una. c a ja  externa 14, tal.adrada con al 

diámetro e x te r io r  de l o s  medios c o j i n e t e s  13, pue­

de moverse en derredor de dichos medios c o j i n e t e s .

Dicha c a ja  14 t iene  dos ranuras 15, 

cuyas caras in te r io re s  están de dos en dos en el mis­

mo plano,

Jn el h a t i l l o  1 0  se practican unas 

aberturas rectangulares  de tal forma, que la s  ca jas  

14, dispuestas conforme l o  muestra l a  f i g u r a  3, d?ue- 

den despl azarse l ibremente en todos l o s  sent idos .

Se ve que cualquiera  que sea el movi­

miento imprimido al pi. a t i l l o  10,'  el centro  l e  f i g u r a  

de las  ca jas  de a r t i c u la c i ó n ,  determinado por l a  i n ­

t e r s e c c i ó n  de l o s  e jes  l e  r o ta c ió n  de l o s  muñones 12 

y de l o s  medios c o j in e t e s  13, está obl igado a quedar 

en el plano medio del p l a t i l l o  10.

Las v a r i l l a s  11 podrán soportar ,  den­

t ro  de l ím ites  convenientes, todas la s  var iac iones  de 

in c l in a c i ó n  de su e je  con r e la c ió n  al Plano del p la -  

t i l l  o 1  0.

Los muñones 12 y loe  medios c o j in e te s  

13 están animados, en sus huecos r e sp e c t iv o s ,  con un 

simple movimiento de ro ta c ión ,  con exc lus ión  de todo 

movimiento de t r a s la c ió n  1 ongitudinal .

Por l o  tanto,  no se produce ningún mo­

vimiento denominado de rodamiento o f r i c c i ó n  que es 

muy per jud ic ia l  para, l a  buena conservación  de las s u ­

p e r f i c i e s  da rozamiento.

Las f ig u ra s  6 a 10 representan un mo­

do de e je cu c ió n  basado en l o s  mismos p r in c ip io s  c i n e ­

máticos y en l a  misma d i s p o s i c i ó n  general ,  pero que
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d i f i e r e  por d e t a l l e s  ue c on s tru cc ión  que afectan a 

una, forma p a rt icu la r  de e je c u c ió n  del p l a t i l l o  y de 

su a r t i c u l a c i ó n  a las v a r i l l a s  guiadas.

jün estas f iguras  designan:

La 5, un corte  en e leva c ión  l o n g i t u d i ­

nal .

La 7, una se c c ió n  transversal  según 

corte  dado en l a  f i g u r a  6 por l a  l i n e a  7 -7 .

La 8, una s ecc ión  de d e t a l l e ,  a mayor 

eses] ? ,  según c o r t e  dado en l.a f i g u ra  6 por i. a l í n e a  

8 -8 .

La 9, una se cc ió n  da d e t a l la ,  según 

corte  dado en l a  f i g u r a  7 por l a  l í n e a  9 -9 ;  y

La 10, un medio corta  de d e t a l l e ,  s e ­

gún secc ión  en l a  f i g u r a  7 por l a  l í n e a  10-10,

f n  l a  forma de c on stru cc ión  da la s  f i ­

guras 6 a 10, al p l a t i l l o  d ispuesto  en el manguito y 

montado en el t rozo  ob l i cu o  - a -  dal árbol  A-a-A, se 

d iv id e  en dos elementos p a ra le los ,  16 y 17, que están 

animados con el mismo movimiento ondulator io .  Arras­

tran oo su movimiento unos c o j i n e t e s  18.

Cada uno da l o s  travesanos 19 l l e v a  dOB 

muñones 20, ajustados an ta ladros  correspondientes  da 

los  co j  inates 18.

Cada travesano 19 l l e v a  dos taladros  

21 , cuyo a je  geométrico es perpendicular al de los mu­

ñones 20. Cn dichos ta ladros  21 se ajusta, un muñón 

22 que al mismo tiempo a t ra v ie sa  una abertura 23  que 

forma cuerpo con l a  v a r i l l a  guiada 11 correspondiente;

iúl conjunto de la s  niazas 18, ly  22 y 

l l  forman una a r t i c u la c i ó n  completa del t ip o  aenomi-
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nado M cardan". De e l l o  resulta. que cada v a r i l l a  11 

puede r e s i s t i r ,  dentro de l ím i t e s  convenientes,  todas 

la s  vpriacicr .ee de in c l in a c ió n  de su e je  cor. r e la c i ó n  

al plano del p l a t i l l o  16, 1 7.

Por o tra  parte, I oe c o j in e t e s  18 pue­

den despT a.zaree, igualmente dentro de l ím ite s  conve­

nientes ,  con r e la c i ó n  al p l a t i l l o  16-17, s in  por e l l o  

de ja r  de quedar en contacto  con la s  caras internas 

del expresado p l a t i l l o .

cintre la s  a r t i cu la c io n e s  del t ip o  c a r ­

dan, dos, situadas en la s  dos extremidades de un m is ­

mo diámetro, t ienen sus c o j in e t e s  18 ( f i g u r a  y) p r o v i s ­

tos de guias la t e r a l e s  24, cuya f in a l id a d  es impedir 

la. r o ta c ió n  del p l a t i l l o  16-17.
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- o -  N O T A  - o -

Los puntos de i m en c ión  propia,  no nue­

ve, pero no es ta b le c id a  ni pract icada  en España que se 

presentan para, que sean ob je to  de este. Patente de DliZ 

años, son lo e  s ig u ie n te s :

I o . -  Un mecanismo destinado a t r a n s f o r ­

mar el movimiento de r o ta c i ó n  continuo de un órgano 

en movimiento r e c t i l í n e o  a l terno  de otro  u otros ó r g a ­

nos, y ca ra cter izad o  por un p l a t i l l o  (lOJ p rov is to  de 

un soporte  (y) de p re fe re n c ia  normalmente a su super­

f i c i e  y que se monta libremente en un órgano como por 

ejemplo una f r a c c i ó n  de árbo l  ( s )  s o l i d a r i o  del órgano 

ual como un árbol (6) animado del movimiento de r o t a ­

c ión  continuo, la  cual f r a c c i ó n  o t rozo  da árbo l  p re ­

senta una ob l icu idad  con r e la c ió n  ni árbo l  ( 6) en f o r ­

ma que obl igado así  e l  expresado p l a t i l l o  a r e a l i z a r  

un movimiento ondulator io ,  l l e v a  cons igo  en este  mo-
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vimiento y con unas guías que presenta, unas cajas  

art icu ladas  s e s t i l o  cárdan a l e a  órganos, ta les  c o ­

mo v a r i l l a s  (11) ,  guiadas paralelamente gi órgano de 

r o ta c ió n ,  y que l l ev a n  asi  a ca lo  un movimiento a l - 

lernno r e c t i l í n e o .

2 ° . -  Una forma de e je cu c ión  ( f ig u ra s  

6 a 10 ) ,  ca racter izad a  por el hecho de que el p l a t i ­

l l o ,  mentado l ibremente por un manguito (9 )  en un 

t ro z o  de árbol  ob l icuo  con r e l a c i ó n  a lo s  muñones de 

ese árb o l ,  se d iv id e  en dos elementos para le los  (l. 6- 

17) que consti tuyen soportes ,  por unos c oj inetes (18) 

Para l o s  müñones (20) de un travesano (19) que l l e ­

va l a  a r t i c u la c i ó n  de t ip o  cérdan (20-22) entre el 

manguito (9) y el árbo l  (A -a -A ) .

3o , -  Un mecanismo de transformación 

de un movimiento de r o ta c i ó n  continuo en movimiento 

r e c t i l í n e o  a lterno  con arreg lo  a una d i r e c c i ó n  para­

l e l a  al e je  de ro ta c ió n .

Tal y como se ha d e s c r i t o  en l a  memo­

r i a  que antecede, representado en el d ibu jo  que se 

acompaña y con ] os f in e s  que se han e s p e c i f i ca d o .

üsta  Memoria consta  de s i e t e  ho jas ,  

e s c r i ta s  por una s o la  cara.

Madrid, 20 da febrero de 1930*

P. A.

Ch/.
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