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MEMORIA  DESCRIPTIVA

Correspondiente a una patente de invencién que por
veinte afios para Espafia y sus Colonias, se solicita a favor
de la Casa GEATHOM. (AEG — ALS - THOM. I.G.E. C2. S.A.) re-
sidente en lMadrid, P2 de Recoletos n? 17, por "DISPOSITIVO
DE ACCICNAMIENTO PARA MANIOBRAS DE APLRATOS "™ (Clase 64 -
grupo 79).

~0=0=0=0=0~0~

Para el mando & distancia de aparatos, como interrup-
tores, sefiales, agujas de f.c. etc., se emplean en la mayo-
ria de los casos, motores mandados a distancia que al alcean-
zarse el estado de conexidén prescrito se desconectan autometi-
camente. Si antes de cleanzarse la posicidn final se des-
conectara el accionamiento para tener la posibilidad de que
precisamente al alcanzarse dicha posicidn el motor se pare,
se tendria un movimiento no definido y se correria el riesgo

de ohtener una maniodbra incompleta.

Se ha procurado por lo tanto conseguir una dis po-
sicidén tal, que el motor solo sea desconectado al alcanzarse
la posicidn final; pero se presenta en este caso la dificul-
tad de consumir de una maners no perjudicial la fuerza viva
que posee el motor. Esto no es posible con ascoplamientos

rigidos puesto que en ése caso la fuerza viva del motor tra-
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taria de seguir moviendo el accionamiento mas alld de la
posicidn final, sometiendo a dicho mecanismo a esfuerzos
perjudiciales. Lo dicho se refiere tanto para movimiento
en uno como en el otro sentido de giro, (movimiento para co&

nectar y para desconectar).

Para evitar ésto, se han empleado acoplamientos
de fricecidn entre el motor de accionamiento y el mecanismo
& conectar. Si al alcanzarse shora la posicidn final el
motor se desconecta y el mecanismo no puede seguir moviendo-
se, el momento de giro que el motor puede desarrollar a
causa de la energia en él almacenada, trabaja contra la ad-
herencia del acoplamiento de friccidn hasta producir su des-
acoplamiento, consumiendose la fuerza viva del motor en fro-
tamiento. Con ésta disposicidén es tambien preciso variar
el sentido de giro del motor para invertir el movimiento

del aparato a accionar.

Los acoplamiento de friceidn no tienen por su mis-
me naturaleza un valor constante y definido del que es nece-
sario un par, para su desacoplamiento y deberdn ajustarse
de tiempo en tiempo, pero a pesar de ésto no se consigue que
trabaje con seguridad. El par necesario para el desacopla-
miento experimenta a menudo por pequeilias causas, fuertes va-
riaciones. Tambien puede suceder que debido a resistencias
mecénicas existentes en el aparato a conectar, se suelte por
si mismo el acoplamiento aiin estando debidamente graduado,

e consecuencia del elevado momento de giro a transmitir, e-
fectuando en este casc el motor su recorrido sin que el sis-
tema de palancas de accionamiento se mueva ni por lo tanto
el aparato se conecte. Aparte de esto, los gastos de adqui-

sicidén y entretenimiento de los acoplamientos de friccidn
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y de los motores especiales que son necesarios con las dis-

posiciones conocidas, son bastantes elevados.

Objeto del presente invento es la concepcién de
un accionamiento parse interruptores y aparatos similares
por medio de un motor mandado a distancia, en el cual el
motor tamnto para la operacién de conectar como para la de
desconectar, puede girar en el mismo sentido y en el que se
evita el empleo de acoplamiento de frieceién. ©Esto se consi-
gue haciendo que el motor trabaje sobre el mecanismo de
conexién por intermedio de elementos de transmisién rigidos
y disponiendo entre estos ltimos y el mecanismo de acciona-
miento, un recorrido muerto en la proximidad de la posicidn
final. Esto puede lograrse por ejemplo por un mecanismo
de biela y manivela accionado por motor en el cual a un
giro de 1652 corresponda un movimiento de conexidn completo.
Después de un giro de 1652 la manivela entra en un recorrido
mierto a partir del cual el motor sigue moviendo el mecsanis-
mo de accionamiento, pero en sentido contrario, impidiendose
que éste movimiento de retroceso se comunique &l aparato a
conectar por la disposicion de un orificio longitudihal

practicado en una de las palancas del sistema.

En el dibujo se ha representado un ejemplo de apli-
cacién del invento, en el que & es el puesto de maniobra
desde el que se manda el motor ¢ por intermedio de los con-
ductores m y 0, ¥ & es el conmutador de mando con las posi-
ciones B (conectado) y A (desconectado). La instalacién
recibe corriente de la red PN. EIl motor ¢ actua por inter-
medio del engranaje 4 y el husillo e sobre la manivela f,
la cual & su vez mueve a través de un sistema de palancas

&, b un interruptor k. El motor mueve ademdésun contacto




giratorio h que frota sobre dos contactos fijos p y g ¥
que es el que al alcanzarse la posicidn final desconecta el
motor. Las posiciones de la manivela f y del contacto

giratorio h correspondientes a "conectado"™ y "desconectado"

80 se han sefialado con las letras E y A.

En la posicién representada en el dibujo todo el
mecanismo se encuentra en la posicién "conectado" y el motor
paradoe. 51 se quiere ahora desconectar el interruptor k
(posicién dibujada de trazos en el dibujo), se cambiara el
85 conmutador s, a la posicién A, con lo cual se cierra el mo=
tor sobre el siguiente circuito: conductarP de la red, con-
matador 8, conductor n, contacto p, contacto giratorio h,con-
ductor r y motor ¢ y desde este por el conductor o al N de

la red.

90 El motro empieza a girar y mueve en el sentido de
las agujas de un reloj a la manivela f y al contacto h. La
primera hace moverse hacia abajo al sistema de palancas g,b,
de modo que el contacto de la izquierda del interruptor k, gi-
ra en sentido contrario a las agujas de un reloj. Despues de

95 un recorrido angular de 1652 aproximadamente, la manivela al-
canza su punto muerto inferior y el interruptor su posicién
final, En este instante es desconectado el motor,jya que
el contacto h deja de estar en comnicacién con el contacto

P, ¥ el g sobre el que empieza shora a deslizarse esta sepa-

100 rado de la red por el conmutador s.

El motor en el momento de su desconexidén tiene
todavia su velqcidad Plena y no se para por tanto inmediata-
mente, sino que continua moviendose a la manivela hacia arri-
ba, més all4 de su punto muerto. Esto sin embargé no ocasiona

105 ningin movimiento del interruptor k, puesto que el orificio
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longitudinal 1 previsto en el sistema de palancas hace posi-
ble un movimiento de la varilla b hacia arriba sin que este

se comunique a la parte correspondiente del interruptor k.

Despues de un cierto recorrido angular se hs consumi-
do la energia cinética del motor y este queda en reposo. La
manivela queda probablemente en una posicidén opuesta en 18029
a la representada en el dibujo. El1l camino util de la manivela
se ha representado de trazos en el dibujo, mientras que los
espacios vacios dejados en dicha linea de trazos representan

el recorrido maerto de la misma,

La operacidén de conectar tiene lugar correspondiente-
mente de la misma manera. El motor, la manivela y el contacto
h giran en el mismo sentido. Una vez terminado el movimien-
to de conexién y despues de recorrer el espacio muerto, la ma-
nivela se encuentrs de nuevo en la posicidén representada en el

dibujo.

El husillo que se emplea en el ejemplo de aplicacidn
expuesto es especialmente apropiado para disipar la energia
cinética del motor, ya que constantemente absorbe un cierto
porcentaje del momento de giro del motor. Eligiendo conve-
nientemente las caracteristicas del husillo, puede conseguir-
se un peor rendimiento del mismo y por lo tanto un mayor efec-

to de frensje.

La fuerza viava del motor puede tambien disiparse,
disponiendo en cualquier sitio del accionamiento, un disposi-
tivo de freno. Este dispositivo de freno, puede instalarse
en el eje del motor como un freno electromagnético de friceidn
que entra en funcionamiento cada vez que la corriente del mo-

tor se interrumpe;puede tambien xxmx instalarse en cualquier
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punto de la transmisidn,actuando como una resistencia pasiva
constante, que absorba un determinado porcentaje del momento
de giro del motor. La solucidén més favorable para alcangar
este efecto de frenado es hacer que el rendimiento de la trans-
misién sea relativamente malo por una eleccidén conveniente del

husillo, de modo que el motor al marchar en vacio se encuentre

constantemente y con seguridad frenado,

El recorrido muerto de la manivela se prevée de mo-
do que éste es solo un 4 a 5 % de la carrera total, mientras
que la longitud de la ranura alcanza aproximadamentez 8 a 10 %
de la misma, El accionamiento puede por lo tanto pararse en

vacio asi como arrane~car con una carga ruy pequefia.

Para el accionamiento del aparato puede tambien
elegirse en vez de un mecanismo de biela y manivela, un engra-
naje, por ejemplo en la forma de una rueda dentada y una crema-
llera, dispuestas de modo que al terminarse el recorrido de co-
mexién la rueda y la cremasllera dejan de estar en contacto, gi-

rando el motor abandonado asi mismo hasta pararse.

El objeto de la presente patente de invencidn fué
solicitada como tal en Llemania en 27 de Marzo de 1931, bajo
el numero A. 61.365, 1o que se hace eonstar a los efectos de

los beneficios de la Unidn Internacional.

N 0 T A

El objeto de la presente invencidén ha de recaer
sobre las siguientes reivindicaciones:
12,~ DISPOSITIVO DE ACCIONAMIENTO PARA MANIOBRAS DE APARATOS"
caracterizado por la existencia de un motor mandado a distancia
el cual trabaja sobre el mecanismo de conexidn por intermedio

de elementos de transmisidn rigidos y por haber dispuesto entre



\ dichos elementos de transmisidén y el mecanismo de accionamien-

165 to, un recorrido muerto en le proximidad de la posicidn final.

28 .~ DISPOSITIVO DE ACCIONAMIENTO PARA MANIOBRAS DE
APARATOS" ceracterizada por la reivindicacidén 12 y por que el
motor acciona el aparato por intermedio de un mecanismo de bie-
la y manivela en cuyo varillaje se haya dispuesto una ranura

170 longitudinal,

32 ,~ DISPOSITIVO DE ACCIONAMIENTO PARA MANIOBRAS DE
APARATOS" caracterizada por las reivindicaciones 12 y 22, y
por que le ranura longitudinal se encuentra en el extremo de
la palenca mas prdximo al aparato que se desea mandar a distan-

175 ciae.

42 .~ DISPOSITIVO DE ACCIONAMIENTO PARA MANIOBRAS DE
APARATOS" caracterizada por las reiv%gdicaciones 1&8,28 y 3%,
y por que la ranura longitudihal no alcanza una longitud mayor

del 10 %4 de la carrera total.

180 52 .~ DISPOSITIVO DE ACCIONAMIENTO PARA MANIOBRAS DE
APARATOS" caracterizada por las reivindicac:ones 12,22, 32 y
42, y por que el motor mueve al aparato por intermedio de un
engranaje cuyos elementos dejan de estar en contacto en las

proximidedes de la posicidén final.

185 6e .- DISPCSITIVO DE ACCIONAMIENTO PARA MANIOBRAS DE
APARLTOS" caracterizada por las reivindicaciones 12,22, 32, 4%
y 58 y por que el motor durante los procesos de conexién y desco-

nexidén, gira en el mismo sentido,

78 .~ DISPOSITIVO DE ACCIONAMIENTO PAR. MANIOBRAS DE

190 APARATOS" caracterizada por las reivindicaciones 12, 2%, 32,
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48, 5a,y 62, y por que el mecanismo de transmisién se ha pre-

visto ponr una gran resistencia de rozamiento,

8&,~ DISPOSITIV¥O DE ACCIONAMIENTO PARA MANIOBRAS DE
APARATOSY caracterizade por las reivindicaciones 12, 22, 3s,
48 8 68 y 78 vy por que como resistencia de rozamiento se

emplea un freno.

92.— DISPOSITIVO DE ACCIONAIMIENTO PARA MANIOBRAS
DE APARATOS"caracterizada por las reivindicaciones 1%, 22,
38, 48, n5a 62, 72 .y 82, vy por que el efecto de freno se
consigue por la eleccidén de un mecanismo de transmisidén

de rendimiento reducido.

102.- DISPOSITIVO DE ACCIONAMIENTO PARA }MANIOBRAS
DE APARATOS" caracterizada por las reivindicaciones 12, 22,
38, 48, o5& 6B, 72 8% y 98y por estar la disposiciémn
de un indicador fijo & la manivela de conexién que sefiala

el estado de conexidn del aparato a accionar a distancia.,

l1l2.- La presente invencidén deberd recaer sobre:
DISPOSITIVO TE ACCIONAMIENTO PARA MANIOBRAS DE LPARATOS".

La presente memoria conste de ocho hojas mecanogra-
fiadas por una sola cara,

Madrid, 26 de Marzo de 1932.
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