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El invento se refiere a los sistemas epicicloi-

dales y concierne en particular a las transmisiones que
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contienen sistemas parecidos y entre éstos, mds particular-
mente los cambios de veloecidad, sobre todo aquellos desti-
nados a veh{culos automéviles.

Tiene sobre todo por objeto haeer tales a los
sistemas epicicloidales que se pueda, estando mandado uno
de sus elementos de un modo determinado, asegurar unm movi-
miento determinado a otro elemento del gistema.

Tiene igualmente por objeto hacer que la veloeidad
del movimiento obtenido sea controlable y regulable a vo-
luntad, consiguiendo de ésta forma una gama continua de
velocidades,

A éste efecto, la invencién consiste, dentro de
un sistema epicicloidal en el cual un elemento es arrastrado,
en obligar a otro elemenbo del sistema a que ejecute un mo-
vimiento de velocidad determinada, de forma a obtener un
movimiento, que resulte igualmente de la velocidad determina-
da, de uno o de varios otros elementos restantes del sistema.

Consiste igualmente en prever la variaéién ¥y el
reglaje de la velocidad de movimiento del elemento mendado,
eon la consecuencia de variaciones simultédneas, reguladas,
velocidades de movimiento del o de los demds cita-
dos elementos,

Ademds consiste en llevar a cabo el subsodicho
mando por medio de un mecanismo derivado del mando del ele-
mento arrastrado, comprendiendo, éste mando de sujecién
un mecanismo irreversible.

Comprende, ademis de las disposiciones caracteris-
ticas pre mencionadas, algunas otras disposiciones que se

utilizan con ventaja en su conjunto, as{ como los mecanis-




mos y 8rganos mecénicos propios para permitir su realizacién,
en particular los enlaces que comprenden, al mismo tiempo
que un sistems epicicloidal y un mando de rotacién para uno
35 de los elementos de éste sistema, una unién de velocidad va-
riable y controlable, entre el citado mando y otro elemento
del sistema epicicloide, comprendiendo ésta unién un meca-
nismo irreversible,
Comprende ademds las transmisiones y, més parti-
40 cularmente los dispositivos de cambio de velocidades cons-
titui{dos por comprensivos de los citados mecanismos, érganos
o0 conjuhtos.
Y a fin de que la invencién pueda ser bien com-
prendida, serd deserita a continuacién mds en detalle, unida
45 a ciertos modos preferidos de ejecucidn, en su aplicacién
a la realizacién de un dispositivo de cambio de velocidad
progresivo, especialmente para vehiculo automdvil, represen-
tados, pero bien entendido que Ynicamente a t{tulo de ejem-

plo y de un modo més o menos esquemdtico, en los dibujos

adjuntos, en los cuales:

La Fig. 1, es un corte en plano, segin I-I de la
ig., 2, estando omitidas ciertas partes, de un dispositivo
de transmisién de velocidad variable y progresiva segin la
invencidn;

La Fig. 2, es una vista en alzada en la extremi-
dad de éste dispositivo;

La Fig. 3, muestra un detalle del dispositivo de
control;

La Fig. 4, es una vista en perspectiva de otra

60 disposiecidn.
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Refiriéndose a las figuras 1 y 2, A muestra en su
conjunto un sistema epicicloide que ha sido representado
comprendiendo dos planetarios 1 y 2, y un travesafio 3 que
lleva unos sstélites 4, pero gque pudiera ser de tipo distin-
to y pudiera comprender un nidmero de elementos superior a
tres, no estando limitada la invencién a un tipo cualquiera
particular de sistema epicicloidal.

El travesafio 3, estd unido a un 4rbol de transmi-
sién 5, que representa un 4rbol motor, pudiendo éste mando
motriz ser, bien entendido, distinto., 6 representa el 4rbol
mandado.

Para realizar un movimiento de éste 4rbol a deter-
minada velocidad, segin la invencién, se prevée un 4rbol 7,
que es arrastrado y dirigido en rotacién a una velocidad
determinada a partir del 4rbol motor 5 y que manda la rota-
cidn del pifién planetario 2 por intermedio de un pifién 8.

De ésta forma el 4rbol mandado 6 serd a su vez
obligado a girar a una velocidad determinada, que estd en
relacién con las velocidades de los 4rboles 5y 7.

A fin de que la velocidad del drbol 6 pueda ser
modificada a voluntad, el mando de transmisién del 4rbol 7
comprenderd un mecanismo adecuado a establecer toda rela-
cidn de velocidad deseada entre los 4rboles 5y 7 y, segin
un modo de realizacién conveniente, se prevée un mecanismo
tal como un mecanismo de balancin, como el representado em
la Fig. 2.

Segln ésta disposicién, sobre el 4rbol motor 5
va calzado un pifién 9 engranado con una rueda dentada 10
que dirige, por medio de una biela 11, una palanca oscilan-

te 12 articulada en un punto fijo 13.
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Sobre la palanca 12 se desplaza, dentro de una
hendidura a otro gufa 1l2a, una pequefia ranura 14, que lleva
un cilindro 15 al cual va articulada una biela 16, que a su
vez lleva en su extremidad el conjunto de dos cremalleras
17 y 18.

Cada una de éstas cremalleras estd engranada con
un pifién llevado por el 4rbol 7, libre para un sentido de ro-
tacidén, pudiendo uno de los pifiones girar en sentido opuesto
al otro pifién. A éstos pifiones se les designa respectivamen-
te por 19 y 20, ¥y en razén de éste mecanismo, el desplaza-
miento alternative de la biela 16 queda transformado en una
rotacién en sentido dnico del 4rbol 7,

Ademds, al desplazar la ranura pequefia 14 con su
¢ilindro 15 a lo largo de la palanca 12, se podrédn comunicar
al 4rbol 7 todas las velocidades de rotaciédn deseadas, y,
por consiguiente, conseguir igualmente al 4rbol 6 todas las
velocidades deseadas,

E1l desplazamiento de la pequefia ranura 14 puede
ser asegurada por cualquier modo apropiado, Sea por accién
manual, sea automdticamente, particularmente en funcidn de
la velocidad de rotacidn del 4rbol 6, cuando se utiliza el
positivo como cambio de velocidad, en particular en los
vehiculos automéviles.

Cuando se prevée éste mando automdtico, queda ase-
gurado por un meeanismo regulador de accidn centrifuga, de
tipo cualquiera apropiado, arrastrado a partir del 4rbol 6
y de preferencia combinado con un mando manual, como estd

esquematizado en la Fig. 3.
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En el ejemplo de ésta figura, un prolongamiento
del cilindro 15 de la ranura pequefia 14 estd metido dentro
de una ranura pequefia 30, que a su vez estd metida dentro
de una ranura 21, y que Puede desplazarse dentro de ésta
dltima en oposicién con un resorte de atraceidn 31,

La ranura 21 estd ligada, por el sistema articu-
lado de las bielas 22, al juego mévil 23 de un regulador
centr{fugo 24, dirigido en rotacién, a partir del 4rbpol 6,
por un par de pifiones cénicos 25.

Por otra parte, a la ranura pequefia 30 estd fija-
do un dedo 26, unido, de preferencia por un mando flexible
27, a un tambor 28 aceionado Por una manivels 29,

El disposdtivo es tal que se puede llsesvar al ci-
lindro 15 a todas las posiciones deseadas sobre 1a palanca
12, bien por el mando manual 26, 27, 28, 29, bien por la
accidn del regulador, como se desprende de la disposicidn
descrita,

Como en los sistemas de transmisién, en particu-
lar en los dispositivos de cambio de velocidades y especial-
mente en los vehfculos automéviles, el £rbol dirigido puede
reaccionar y, por ejemplo, llegar a ser motor en ciertas
condiciones, con la consecuencia de que al continuar siendo
arrastrado el elemento 4, el elemento 2 Puede entonces in-
vertir su sentido de rotacién, y por éste hecho, ejercer su
reaccién, por intermedio de sus enlaces, sobre el 4rbol mo-
tor; se prevée segin la invencidn un mecanismo irreversidle
en el mando de movimiento del elemento 2, a partir del 4r-

bol motor 5.




A éste efecto se puede utilizar cualquier mecanis-
mo irreversible conocido y, por ejemplo, de preferencia, un
mecanismo que en su conjunto consista en un tormillo sin fin

150 y una rueda helicoidal, en el que el tornillo interminable
es solidario del 4rbol motor o de un 4rgano ligado a €1, y

la rueda helicoidal de un drgano subsiguiente, en la trans-

it

misién del movimiento, al elemento de arrastre del sistema
epicicloidsal,

155 Sin embargo, para evitar las demultiplicaciones
de velocidad y las complicaciones mecdnicas que resultarfian
de ello, el mecanismo irreversible estd{ dispuesto de prefe-
rencia como sigue, o de manera andloga.

Sobre el 4rbol 7, se coloca o dispone un elemento

160 tornillo sin fin 32, y, por otra parte, por medio de un pi-

#én 33, idéntico al pifién 8 y engranado con el elemento 2

del sistema epicicloidal con interposicién de un pifién in-

versor 2a, se manda un 4rbol 34 que lleva un elemento torni-

1llo sin fin 35, idéntico al elemento 32, Estos dos elemen-

tos tornillos sin fin 32 y 35 estdn simultdneamente engra-

nados con una rueda helicoidal comdn 36, cuyo eje 37 es
convenientemente cilindrado en unos soportes fijos del ar-
mazén del dispositivo.
De éste modo, el elemento 2 del sistema epicicloi-
al estard obligado a desplazarse bajo el mando del 4rbol
7 sin que, por razdén de la influencia de &ste elemento, el
citado 4rbol pueda, por sus enlaces, reaccionar sobre el
érgano motor.

Ventajosamente, el pifién 8 podrd quedar libre

175 en un sentido de rotaciédn.
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En la disposicién de la Fig. 4, el mecanismo es en
principio andlogo al ya deserito, pero las cremalleras reec-
tilineas 17 y 18 han sido reemplazadas por una cremallera
curva Unica, asociada a un reenvio de movimiento.

La biela 16, conducida por la palanca oscilante
12, estd articulada sobre el cilindro 38 de una palanca 39
unida a una rueda 40 con dentaje interior, que ha sido re-
presentada completa, pero que pudiera ser reducida a un sec-
tor, estando sostenida la citada rueda por un eje 41, conve-
nientemente montado en el armazén del dispositivo.

El dentaje 42 de la rueda 40 estd engranado con
uno de los pifiones libres 19 o 20, y, por otra parte, un pi-
#ién 43 llevado por el 4rbol 41, estd engranado con el otro
pifién 20 o 19.

El movimiento alterno de la biela 16 se convierte
en un movimiento oscilante alterno de la palanca 39 y de
los 8rganos asociados, y por consiguiente, en una rotacién
en sentido dnico a velocidad determinada, del 4rbol 7.

Por otra parte, el pifin 8 en vez de mandar direc-

tamente al ehemento 2 del sistema epicicloidal, como en el

\ ejemplo de las figuras 1 y 2, estd engranado con el pifién

% 33, el cual, a su vez, estd engranado con el pifidn 44, soli-

da del elemento 2,

En un sistema epicikloidal tal como los conside-
rados, si un elemento como el 4 es arrastrado a una veloci-
dad determinada, procurando, para una velocidad determinada
propia del elemento 2, una velocidad nula del elemento 1,
todas las velocidades del elemento 2, que son inferiores a

la velocidad en cuestién, conseguirdn un movimiento del
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elemento 1 en un sentido de rotacidén, y por otra parte, todas
las velocidades de rotacidn del elemento 2 que son superiores
a la velocidad en cuestidn, conseguirdn movimientos del ele-

mento 1, pero en un sentido de rotacidn inverso al precedente.

Haciendo uso de ésta propiedad, es posidble llevar
a cabo con facilidad un mando en marcha atrds, y el disposi-
tivo de la invencidn se presta perfectamente a conseguir és-
te mando.

A éste efecto, la posicidn del cilindro 15 sobre la
palanca 12, que consigue una velocidad nula del elemento 1,
estd prevista en un punto intermedio de la longitud de ésta
palanca con el resultado de que todas las posiciones del ci-
lindro 15, a partir de éste punto intermedio en direceidn
del eje de osecilacién de la palanca 12, conseguirdn arrastres
en un sentido del 4rbol 6 y normalmente velocidades de mar-
cha adelante, mientras que todas las posiciones del cilindro
15 hacia el extremo de la palanca 12, a la cual estd uﬁida
la biela 11, conseguirdn arrastres en sentidos opuestos del
4rbol 6, ¥ por consiguiente una gama de velocidades de mer-
cha atrds.,

Por dltimo, el dispositivo de la invencidn, en vez
de ir montado directamente entre mwn 4rbol de mando ¥ un 4rbol
mandado, tales como 5 y 6, podrd, sin modificacidn, ser mon-
tado entre unos 4rboles de arrastire y arrastrado, que estédn
unidos a los 4rboles de mando ¥ mandado 5 y 6, interponiendo
unos reductores de velocidad de relacién conveniente, lo que
permite asegurar a éstos distintos érganos, unos movimientos
cuyas velocldades son tan reducidas como se desee, aunque el

drbol de mando 5 o los 4rboles de mando 5 y mandado 6 sean
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4rboles movidos a velocidades elevadas.

235 Como es natural, y como ya se ha dejado comprender,
queda bien entendido que la invencidn no se limita al sistema
epicicloidal que se ha tomado como ejemplo, nk a los ajustes
mecdnicos asociados a é1 que han sido representados, sino que

engloba por igual las variantes, las modificaciones y los

240 equivalentes,

REIVINDICACIONES

R T T T 2 A R T T L
1).~- Perfeccionamientos en los sistemas epicicloi-
dales que comsisten: estando arrastrado un elemento de dicho
sistema, en obligar a otro elemento,del sistema a que ejecute!
245 un movimiento a velocidad determinada, de suerte gque se ob-
tenga un movimiento resultante, igualmente de la velocidad
determinada, de uno o de varios otros elementos més del sis-
tema.
2).- Perfeccionamientos segin la reivindicacién 1,
250 caracterizados porque el elemento dominado estd mandado a ve-
locidades variables y reglables, a voluntad', con la ayuda de

un mando de velocidad variable derivado de la del elemento

arrastrado del sistema,

3).~ Perfeccionamientos segin la reivindicacién
1 o la 2, caracterizados por el hecho de que el mando del
elemento dominado es un mando irreversible para las reaccio- |
nes del elemento dominado sobre su 8rgano de mando.
4).~- Un modo de realizacién de los perfecciona-
mientos segin cualquiera de las reivindicaciones precedentes,
que comprende un sistema epicicloidal gue comporta por lo

menos tres elementos, un mando de movimiento, tal como un




4rbol motor, para uno de los elementos del sistema; un mando
derivado del mando de éste elemento arrastrado, aceionado,
por ejemplo, por el citado 4rbol motor, para obligar a otro

265 elemento del sistema a ejecutar un movimiento determinado,

en una determinada direccién de desplazamiento, caracteri-

zado por el hecho de que éste mando comprende unos drganos

animados de velocidades de desplazamiento controladas,
5).~ Un modo de realizacidn segin la reivindica-

270 cién 4, caracterizado por el hecho de que el mando de movi-

miento del elemento dominado comprende un drgano cuya velo-
| cidad es proporcionada a la del 4rgano motor, tal como un
balanc{n oscilante, y un mecanismo de velocidad variable,
| mandado por el 8rgano precedente, y mandafdo a su vez al
275  elemento dominado, tal como un sistema de biela con una o
varias cremalleras, especislmente rectilineas o curvas,'con-
duecido por un punto reglable del balancin osciiante y que
arrastra por medio de un sistema de pifiones libres, al ele-
mento dominado del sistema epicicloidal.

280 6).- Un modo de realizacién segin la reivindica-
cién 4 o 1la 5, caracterizado por el hecho de gue el mando
de movimiento del elemento dominado comprende un mecanismo
irreversible, tal como un mecanismo por tornillo sin fin
¥y rueda helicoidal,

7).- Un modo de realizacidn segin cualquiera de
las reivindicaciones 4 a 6, caracterizado por un mecanismo

que comprende un drbol de rotacién en sentido ¥nico, un

mecanismo, tal como un sistema de pifiones dentados, que
asegure la transmisién de los movimientos de éste 4rbol al

290 elemento dominado; un mecanismo, tal como un sistema de
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pifiones dentados, que asegure la transmisién de los movi-
mientos del elemento dominado a otro 4rbol, y un mecanismo
irreversible, tal como un sistema de un tornillo sin fin y
una rueda helicoidal, para oponer unas a otras, las reaccio-
nes comunicadas a los dos drboles por el elemento dominado.,

8).~ Una forma de ejecucidén segin la reivindica-
cién 7, caracterizada por el hecho de que los dos 4rboles
estdn engranados con el elemento dominado, y constan cada
uno de un tornillo sin fin en engranaje con una rueda he-
ltcoidal comin.

9).- Una forma de ejecucién segn la reivindica-
cidn 7, caracterizada por el hecho de que los dos 4rboles
estdn reci{procamente ligados por intermedio de ruedas den-
tadas idénticas, una de las cuales est4 engranada con el
elemento dominado, llevando cada uno de los citados 4rboles
un tornillo sin fin en engranaje con una rueda helicoidal -
comin,

10).- Una forma de ejecucién segin cualquiera de
las reivindicaciones 7 a 9, en la cual el pifidn que manda
al elemento dominado, a partir del drbol de rotacidn en
gsentido dnico, es un pifién libre,

11).- Una forma de ejecucién segin cualquiera

hecho de que el mando del elemento dominado conlleva un
balane{n oscilante que manda un sistema de biela con una
o varias cremalleras, especialmente rectili{neas o curvas,
Yy un mecanismo para dirigir el desplazamiento del punto

de articulacién de la biela sobre el balanefh,'
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12).~ Una forma de ejecucidén segin la reivindica-
cién 11, caracterizada por el hecho de que el mecanismo com-
prende un mando manual, tal como una ligazdn flexible que
se enrolla sobre un tambor que estd accionado por una mani-
vela,

13).~ Una forma de ejecucidn segin la reivindica-
cién 11, o la 12, caracterizado por el hecho de gque el meeca-
nismo comprende un mando automético, accionado por un regu-
lador centrifugo influenciado vor el elemento finalmente di-
rigido (1) del sistema epicieloide.

14).- Una forma de ejecucidn segin la reivindica-
eién 13, caracterizada por el hecho de que el mecanismo com-
prende una ranura pequefia ligada al punto de articulacidn
de la biela con cremallera; una ranura en la cual ésta pe-
quefia ranura estd mantenida eldsticamente en una posicidn
determinada, y un sistema de bielas articuladas que ligan la
citada ranura al juego mévil de un regulador centr{fugo.

15).~ En un dispositivo, segin cualquiera de las
reivindicaciones precedentes, comprendiendo un balancin os-
cilante en el mando de movimiento del elemento dominado, una
disposicién que consiste en prever sobre &ste balancin una
posicibdn intermedia para la cual la velocidad del elemento
finalmente dirigido (1) del sistema epicicloide es nula, y
unos desplazamientos del punto por el cual é€ste balancin
acciona el mando del elemento dominado a una y otra parte de
ésta posicidn de velocidad nula del elemento finalmente di-
rigido (1).

16).- En un dispositivo segin cualquiera de las

reivindicaciones precedentes, una disposicién que consiste
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en ligar los elementos arrastrados (4) y finalmente dirigi-
dos (1) del sistema epicicloidal, o los 4rboles asociados a
dstos elementos, a unos érboles, u otros érganos, de mando ¥
mandado de una trensmisidn, por unos reductores de velocidad
apropiados,.

17).- Un dispositivo segin cualquiera de las rei-
vindicaciones precedentes, utilizado como, o asociado a uh
dispositivo de cambio de velocidad, especialmente para veh{-
culos sutoméviles.,

18).~ Perfeccionamientos a los sistemas epieieloi-
dales como se ha descrito substancialmente.

19).- Perfeccionamfentos en los sistemas epicicloi-
dales, especialmente para transmisiones como los cambios de
velocidad progresivos, construidos, montados y que funcionan

substancialmente conforme a las reivindicaciones anteriores.

-===000000==~~




79 2o

A
\ 1
N
] .
§ NN
70
(]

]

LTI




N

q

29
28 g
2
22,

27
Y

26

16~

3o
15

e

|

_g_.=

/8

F/j. 3

24~




	Bibliographic data
	Description
	Claims
	Drawings



