MZEMORIA DESCRIPTIVA

COMPAGNIE POUR LA FABRICATION D=S COMPTEURS AT MATZRIZL D'USINES A GAZ.-
MONTROUGE (Seine, Francia;.
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PATRENTE DE INVENCION
por 20 afios

para "Perfeccionamientos en los aparatos de medicidn de par
motor débil para el acclonamiento de transmisores, regulado-

res 0 cualesquiera otros drganos resistenteg"----=--cccc-a--

a favor de 1la: COMPAGNIE POUR LA FABRICATION DES COMPTEURS
ET MATERIEL D'USINES A GAZ, de nacionalidsd francesa, domi-
ciliada en MONTROUGE (Seine, Francia), 12, Place des Etats

Unis.
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MEMORIA DESCRIPTIVA

La invencidén a que se refiere la presente memoria des-
oriptiva tiene por objeto la aplicacidén a los aparatos de
medicién de par de fuerzas débil de un dlspositivo eléctri-
co gque permite gobernar, en funcidn de la indicacidén del apa-
rato de medida, drganos aque, para ser acclonados, exigen cier-
to esfuerzo.,

‘ Hl principio del dispositivo representado en la figura 1-
del dibujo adjunto es el siguiente: un motor eléctrico re-
versible 1 es accionado por el contacto doble 2, el cusal,

segln la posicidén que ocupe, hace girar el motor en un sen-
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tido 0 en otro. Ia ldmina mediana 3 es solidaria con el
equipo mévil del aparato de medicién; los contactos p; p»
van fijados a un brazo 4 cuya rotacién es gobernada por el
motor 1; las conexiones son tales que, si la ldmina 3 vie-
ne en contacto con pj, el motor 1 hard girar el brazo 4 en
el sentido de rotacidén que ha llevado la léminas 3 sobre pj;
el brazo seguird, pues, el desplazamiento del equipo mévil
del aparato de medicidn, y —por el hecho de la fuerzs viva
del rotor de 1~ ird mds alld de la posicidén de equilibdrio
de 3; asf, p, vendri en contacto con 3 y solicitard el mo-
tor 1 en sentido inverso. De esta manera se engeba, pues,
una serie de oscilagiones del brazo 4 alrededor de la posi-
oidén de equilibrio de 3; estas oscilaciones pueden ser s
voluntad mde o menos amortiguadas, pero mejoran en todo oca-
80 el funocionamiento del aparato de medicidn destruyendo to-
da pereza inioisl. Estas oscilaciones se amortiguan rédpida-
mente y se detiensen de modo que 3 no esté ya en contacto ni
ocon p1 ni oon pg.

Supongamos, por ejemplo, un mandmetro diferencial de
mercurio con transmisidn magnétioca por bola flotante e ima-
nes; si se exigiera al equipo mévil (constitufdo en este
caso por el imén y su aguja indicadora) que ejerciera un
par de fuerzas, s80lo podria obtenerse este par mediante uns
desviacidén del equipo, 1o que falsearfa ligeraments la medi-
cién; ademds, este par solo podria ser débil.

La adopcidn del dispositivo de servomotor suprime evi-

dentemente esta oausa de error, puesto que entonces el mo tor
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del dispositivo ejerce el par, y no el equipo mdévil.

La figura 2 da el esquema de una realizacidn en la cual
el[cursor gobernado por el motor, en lugar de reproducir con
un factor aproximado los éngulos descritos por el aparato de

5 medicidén, se desplaza segtn una funcién determinads de la can-
tidad medids; el motor 1 arrastra un tornillo sin fin 6 so-
bre el cual se desplaza una tuerca 6; esta arrastra un bra-
z0 7 ouya extremidad 8 rueds sobre una leva perfilada 9. Por
otra parte, un balancin 10 osclla slrededor de un eje 11l si-

10 tuasdo en la prolongacidén del eje 12 del imédn; este balan-
cein lleva los dos contactos pj ¥y p2, ¥ su extremidad infe-
rior es arrastrada por el dedo 26 del brazo 7, el cual dedo
encajs en la ranura 25 del balancin. El imén arrastra en
su rotacidn a la paleta 13 gue se desplaza entre los contac-

16 tos py1 ¥ 22; Se sigue de ello que, merced a la leva 9 0 a
un sistema equivalente, los desplazamientos lineales de 6 s
lo largo de 5 podrdn ser una funcién ocualquiera de los des-
plazamientos angulares de 13, es decir del imén; en parti-
cular esta funcién podrd ser la (Q = K Vh) que relaciona los

20 volimenes con las presiones diferenciales correspondientes.
El juego graduable de los dientes de engrane del motor 1 con
el tornillo 5 permite dar al movimiento de oscilacién en una
y otra parte de la posicidén de equilibrio la amplitud desea-
da. El cursor 6 llevard el flotador que, al desplagzarse so-

256 bre una resistencia eléctrica o sobre unos contactos, permi-
tlrd gobernar a distancia repetidores o reguladores.

La figura 3 muestra otra forma de aplicacidn del miamo
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principio, en la cual, siendo el tubo manométrico rectilineo,
el eje del imén es llevado por el cursor gobernado por el mo-
tog por medio del tornillo sin fin. ZHEste cursor lleva, a su
vez, los dos contaotos P ¥y p2, entre los cuales se desplaza
la lémina 13 fijada al im#n, siendo las conexiones como las
de la figura 1.

Por @1timo, la figura 4 muestra la aplicacidén de este
mismo principio a los aparastos de toro.

Para este objeto, el motor 1 estard dispuesto en el eje
del toro, y su eje 17 penetrard por un prensaestopas 18 en
la envolvente; este eje 17 llevars una ldmina de contacto 19
en el interior de una caja 20 solidaria con el eje 21 del to-
ro flotador 22; el eje 17 penetra en la caja hermética 20
por mediacién de una trensmisidn flexible 23 (tubo de caucho
0 de cualquier otra materia pldstica que resista a la pre-
8ién) fijada a dos collares, uno de los cuales &s llevado por
el elJe 17 y el otro por la caja 20.

Cusndo el toro 22 gire, la lémina 19 vendrd a apoyarse
sobre uno de los contactos py o pg dispuestos en el interior
de 1a ocaja 20, y el motor hard girar 19 hasta colocarse en-
tre los contaotos pj y pg (después de una serie de oscila-
clones en ntimero variable); ahora bien, se observard gque la

trangmisidn flexible 23 se encuentra siempre, en el momento

- del equilibrio, en la miema posicidén de torsidén nula; de

esta manera las mediclones no pueden encontrarse en modo al-
guno influenciadas por la presencia de la transmisién flexi-

ble 23, como ocurre en los aparstos ordinarios de este tipo.
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Como lo muestran los tres e)jemplos de realizacidn de las
figuras 2, 3 y 4 que acaban de exponerse, el sistema de prin-
oipio de la figura 1 se aplioca a oategorias de aparatos muy
diversas, y la desoripcidén de las tres realizaciones no es

en modo alguno limitativa en este sentido.
NOTA

Por la patente de invencidn a que se refiere la presen-
te memoria descriptiva se REIVINDICA:

1.- La propledad y la explotacién exclusiva de la apli-
cacidén a los aparatos de medicién de par de fuerzas débil
~—y més particularmente a los mandémetros diferenciales uti-
lizados en la medicidn de suministros— de un dispositivo
eléotrico de contactos y servomotor que permita traducir las
indicaciones del aparato en dasviaciones exactamente corres-
pondientes ds un érsano que posea un par suficiente para ac-
cionar el mecanismo que se desee (contactos de reguladores,
escobillas frotadoras de reostato de gobiernoc a distanoia,
relevadores u otrosj.

2.~ La propledad y la explotacidén exclusiva de la uti-
1izacidén del mismo dispositivo con el fin de reducir la pe-
reza de los aparatos de medicidén y la influencia de la toma
de punto.

3.~ La propiedad y la exnlotacién exclusiva del objJeto
de la patente, sean guales fueren las circunstancias que

concurran con su esencislidad definida en las anteriores
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reivindicaciones, oual objeto es:
"Perfeccionamientos en los aparatos de medicidn de par

motor 44bil pars el acclonamiento de transmisores, regulado-

res o ouzlesquiers otros drganos resistentes”.
Consta 1la oresente memoria de sels hojas foliadas, es-

oritas por una sola ocara.

Barcelona, 31 de Rnero de 1931.

P. p. de la: COMPAGNIE POUR LA PABRICATION DES OOMP~-

TEURS BT MATERIEL D'USINES A GAZ,
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