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«MORIA DESCRIPTIVA 
para solicitar

P A T E N T E  D I  I N V E N C I O N
a n

I S P á S A 
por VEINTE años '«a»

a nombre de la SOCIÍTÉ AUXILIARE D ’INDUSTSÍE fSABI), S.P.
R.L., entidad belga, establecida en 613, Avemie de Schaer- 
beek, Vilvorde, Bélgica, por:

”UN VARIADOR DI VELOCIDAD”.
•«*0— «Ofc.i.o.*, o»«» ■*

, La presente invencién se refiere a los Tarda­
dores de velocidad.

Tiene por fin producir un variador de veloei- / 
daá Permite asegurar cualquiera escala continua y 

5 progresiva de velocidades a un árbol movido desde un áry
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bol motor a velocidad constante, de modo que los esfuer­

zos transmitidos sean repartidos igual y automáticamente 
a los órganos de transmisión.

Con este propósito, el variador de velocidad 
objeto de esta invención está caracterizado por al hecho 
que comprende rodillos cuites árboles están unidos unos 
a otros en una de sus extremidades por medio de una arti­
culación coman mientras que la otra extremidad de cada 
árbol corre libremente en ranuras o guías.

Para la realización práctica de la invención 
se emplean con preferencia tres de estos rodillos. Ade­
más la articulación ceaún de las extremidades de los ár­
boles de los rodillas pueden moverse libremente en el es­
pacio. Cada rodillo puede girar libremente sobre su eje 
y éste puede también moverse libremente en la dirección 
de su eje al interior del rodillo.

, Cada rodillo está en contacto don dos super­
ficies anulares formadas por la rotación de una parte 
de circunferencia alrededor del eje del árbol motor y 
del árbol movido y solidarias de éstos. Estas superfi­

cies anulares encierran los rodillos bajo la acción Se 
la presión de muelles. Esta acción de presión se hace 
variar, en función del par de fuerzas resistentes Sel 
árbol arrastrado, por el desplazamiento de bolas entre 
superficies convergentes solidarias de una parte del ár­
bol arrastrado y de otra parte de un plato en #1 cual 
esttf' fijada la superficie anular que depende de dicho 
árbol arrastrado.

La posición da los rodillos entre las dos su-
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pérfidos anulares puede cambiarse por el mando del ir- 
bol de uno de ellos. Este mando está constituido por un 
sector oscilante que manda un piñón cuya rotación se re­
gula por medio de una rueda da regulación a mano. Un 
dispositivo, para bloquear y soltar automáticamente este 

mando del árbol de uno de dichos rodillos 1© constituye 
una bola que se encuentra en el hueco de un disco y que 
ejerce sobre un plano inclinado de una tapa una acción 
que enpuja dicho disco durante la maniobra, lo que apar­
ta una de otra aos superficies cónicas de bloqueo solida­
rias respectivamente del disco y de la tapa.

Paravque se comprenda bien esta invención se 
describirá a continuación un ejemplo de realización.

La figura 1 de los dibujos adjuntos es un cor­
te según el plano E~F de la figura 2, con uno de los ro­
dillos representado con la mayor inclinación en uno de 
los sentidos, mientras que el segundo de los tres rodi­
llos figura solamente por su árbol.

La figura 2 es un corte según el plano C-D de 
la figura 1 , con los tres rodillos en su posición media 
y sus árboles perpendiculares al eje de rotación A-B del 
árbol motor y del árbol arrastrado.

La figura 3 es una vista parcial desarrolla­
da de la periferia del dispositivo de unión entre el ár­
bol arrastrado y el plato en al cual está la superficie 
anular que depende de dicho árbol amostrado.

Gomo lo indican estas figuras un árbol motor 
1 (figura 1 ) a velocidad constante está fijado por medie 
de una chaveta en un plato motor 2 que lleva consiga por
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medio de machos 4, un dlaeo motor 3 provisto de una gar­
ganta circular. Esta garganta circular es engendrada 
por un arco de círculo de un radio conveniente al hacer 
una revolución alrededor del eje áx*. B.

De otra parte un plato receptor,6 queda arras- 
trado en m  movimiento dé rotación, gracias a unos machos 
7, por un disco reflector 5 que presenta una garganta 
circular Idéntica con la del disco 3.

II disco 3 arrastra consigo el disco 5 por me- 
dio de rodillos 9, 10 y 1 1 . II radio de estos rodillos 
es igual al radio del eírculo generador de las gargantas 
de los diseos 3 y 5, de modo que mientras giran alrededor 
de su eje X - Y, los rodillos 9, 10 y 11 quedan siempre 
en contacto con los discos 3 y 5.

Se ha montado el plato receptor 6 sobre un eje 
rcoeptor 40 por medio de un cojinete de agujas 51 el cual 

permite un desplazamiento del plato 6 en la dirección del 
eje á-B con respecto al árbol 40.

Una serie de arandelas elásticas 41, 42 y 45 

apoyan contra un espaldón del árbol receptor 40, tienden 
a mover el plato 6 hacia el plato 2 y mantienen de este 
modo los discos 5 y 3 en contacto con los rodillos 9, 10 

y 11 bajo una presión constante.

II pinto 6 y el árbol receptor 40 son provis­
tos respectivamente de topes 36 y 37 solidarios respecti­
vamente del plato 6 y del árbol 40 por medio de machos 
35 y 66.

Los topes 36 y 37 poseen un número igual de pla­
nos inclinados dispuestos radialmente uno al frente de
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otro y son convergentes cono lo muestra la figura 3» 
tre diohos planos inclinados están colocadas bolas 38 man­

tenidas en una caja 39
II plato motor 2 gira en un cojinete de bolas 

47 mantenido en un cabezal 46 por medio de una cubeta fi­
leteada 48 fue permite reglar la posición del plato 2 en 

la dirección del eje A B,
II árbol receptor 40 gira en un cojinete de 

bolas 45 fijado en un cabezal 44.
Los cabezales 46 y 44 se enchufan en las dos 

extremidades de un ouerpo 18 y fuedan apretadas sobre él 

por medio de pasadores 49 y de tuercas 50.
Los rodillos 9, 10 y 11 giran respectivamente 

sobre sus árboles 12, 13 y 14 cuya una extremidad corre 
libremottte en una dé*las tres ranuras 52, 55 y 54 fresa­
das en una corona 15 fijada sobre el cuerpo 18 por medio 

de tornillos 19 . Las extremidades opuestas de los tres 
árboles 12, 15 y 14 están ligadas unas a otras por medio 
de una articulación doble sobre los eje 16 y 17 con el 

punto 55 como centro libre de articulación.
Una pieza 20 f figura 2) acaba de un lato en 

forma de horquilla cuyos dos brazos cogen, por ambas par­
tes del rodillo 9, el árbol 12. In su otra extremidad, 
la pieza 20 presenta una parte cilindrica’o61 que puede 
girar con juego en un taladro 62 taladrado en la corona 
15. Una saliente chato 63 de la pieza 20 se enchufa en 
una ranura correspondiente hecha en una de las extremida­
des del eje del sector dentado 21, cuya otra extremidad 
puede girar en un hueco de la tapa 28 fijada en el cuer-
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po 18. II sector dentado 21 engrana con un piehón 22 cu­
ya espiga 64 gira en un agujero de la corona 15 y cuya 
extremidad cilindrica 65 esté fijada por medio de un pe. 
fador 23 en el etiho del disco 24.

La tapa 28 tiene lina superficie exterior cani­
ca 33 sobre la cual normalmente se mantiene la superfi­
cie coniea 32 del diseo 24 por medio de un muelle 26; és­
te se apoya de un lado sobre la cara interior de la tapa 
25 y del otro lado sobre una arandela 2? y un anillo de 
detención 25 fijado sobre el cubo del diseo 24. Sn dicho 

cubo está introducido libremente un eje cilindrico 29 pro­
visto de una 0ara chata 5? y, en su extremidad, de una rué- 
da a mano 50 fijada por medio de un pasador 56.

In un agujero oblicuo 58 taladrado en el cubo 
del disco 24 está colocada una bola 31 que se apoya de un 
lado sobre la cara chata 5? del árhol Z$ y del otro lado 
sobre un plano inclinado circular 59 de la tapa 28.

El disco 24 lleva en su periferia 60 una gra­
duación cuyas rayas, cuando se colocan an frente da una 
punta fija 34, indican la posición de los rodillos 9, 10 
y 11 o la velocidad del árbol receptor 40.

II variador de velocidad construido de este mo­
do funciona como sigue;

Para facilitar la exposición previa del prisei- 
pio da la variación de velocidad supóngase que el aparato 
no comprende sino un solo rodillo, por ejemplo el rodillo

El plato 2 y el disco 3 $uefi«átiene están pues­
tos en rotación por el eje motor 1 , con unavelogidad con*-
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t«nt© v1, Estando el todillo 9 en contaeto con el disco 
3 y con el disco 5, este último queda arrastrado con una 
velocidad v2 * v1 - ^  (véase figura D ,  ecnacién en la cual 
i1 es eon respecto al eje A - B el radio de arrastre del 

rodillo 9 por el disco 5, 7 <*2 el radio de arrastre del 
disco 5 por el rodillo ■$. Si se hace girar el rodillo 9 
alrededor de su eje X - Y (figura 2) la relación T r

por lo tanto la velocidad v2 varían de manera continua.

Si se admite que en una posición extrema g - h (figura 1) 

del rodillo 9, d1 « 1 y d2 ■ 3, Y2 debe ser igual a 
T1 x , su la posición extrema k -1 del rodillo 9,
T2 B T1 x . La relación entre las velocidades extre­

mas del diseo 5 será pues de 1 a 9. Entre los valores 
extremos fr.v1 y v^ x 3» 1® velocidad v2 del disco 5 puede 
tener de este modo u»a serle eontínua de valores interme­

dios.
II variador de velocidad que acaba de descri­

birse permite efectuar el arrastre sin resbalamiento de

los órganos en contacto.
Para la mayor facilidad de la explicación, se

seguirá suponiendo que solo el rodillo 9 funciona.
En el momento que empieza a girar el árbol mo­

tor 1 , es preciso, para que se transmita el movimiento 
al árbol receptor #0, que haya contacto entre el rodillo 
9 y los disco 3 y 5. Dicho contacto lo aseguran las aran­
delas elásticas 41,42 y 43 l«s cuales tienden a mover el 
plato 6 hacia el plato 2 que se encuentra en una posición 
fija correcta, con respecto al eje A-B, determinada por 
la cubeta fileteada 48. La presión constante de las aran-
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délas 41, 42 y 43 basta para asegurar el arrastre del ár­
bol receptor 40 sin carga. Tan prümto el árbol 40 liara 
una carga, la presión sobre el rodillo 9 y los discos 3 

y 5 debe ser más grande; debe ser proporcional a la car­
ga si se desea evitar un resbalamiento, cualquiera que 
sea esta carga. Esta regulación automática de la presión 
en fuuatón de la carga se realiza por el desplazamiento 
de las bolas 38 entre los planos inclinados de loa topes 
56 y 3? solidarios respectivamente del plato 6 J del ár­
bol receptor 40. cualquier rs***cife sobre el árbol 

40 provoca un desplazamiento de las bolas 38 alrededor
del eje A - B. Debido a la presencia de los planos incli­

nados en los topes 36 y 3?, dicbOedesplazamiento de estas 
bolas 38 provoca un desplazamiento del plato 6 hacia el 
plato 2 y tferce la correspondiente presan sobre el rodi­
llo 9. Mientras más alta sea la carga del árbol 40 más 
fuerte será esta presión.

In cuanto a la transmisión de la energía del

d*300 ”°t0r 3 81 aiso° receptor 5, e. fundía do la super­
ficie de contacto del rodillo 9 con estoe aléeos y de le 
presián aplicad, sobre esta» superficies de contacto. Se 

tíí que la presiín ejercida es proporcional a la carga del 
írbol receptor 90. Por otra parte, ei ee considere lali-
nea de contaste P . R (figura r) 4el rodlllo 9 a(m #1 ^  

00 3 la velocidad periférica en loe puntos P y R es idén­
tica pera el rodillo pero diferente para el disco. Beta 
difereneia do velocidad provoca resbalamientos y por lo 
tanto pérdidas en los puntos considerados, oayos desliz,, 
mientes serán menos importantes, ousnto menor sea 1 » «f..
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reacia de velocidad, es decir mientras más se acerquen 
ano a otro los pantos P y E. Para aumentar la energía 
transmisible habrá pues ventaja en utilizar más de un ro­

dillo.
De conformidad con la presente invención, se 

usan tres rodillos 9, 10 y 11 de igual diámetro, distan­
tes con preferencia de 1209, que aseguran siempre un con­
tacto y un equilibrio perfecto entre los cinco elementos: 

disco motor 5, disco receptor 5 y rodillos 9, 10 y H «
Con uno o dos rodillos no quedaría equilibra­

do el sistema y habría esfuerzos de flexión en el árbol 

motor 1 y el árbol receptor 40,
Con cuatro o más rodillos, de no esta» eje.li­

tados éstos con una precisión muy grande, podría ocurrir 
que uno o varios rodillos no estén en contacto con los 
discos 5 y 5 y que por lo tanto no intervengan en la trans­
misión del esfuerzo.

Sh lo que toca al mando de los rodillos, para 
hacer variar la velocidad del disco receptor 5 , hay que 
modificar la inclinación da los rodillos 9, 10 y 11 sn 
el mismo sentido y de la misma cantidad. Iste mando si­
multáneo la realiza muy rápidamente la presente lnvenoión 
por una acción directa de la horquilla 20 (figura 2) sobre 
el árbol de un solo rodillo, por ejemplo sobre el árbol 
12 del rodillo 9.

SI árbol 12 por estar ligado por una articula­
ción común a los árboles 13 y 14 lleva consigo estos úl­
timos en todos sus desplazamientos.

Guando gira sobre su eje la horquilla 20, lié-

í
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prima un movimiento de báscula al árbol 12 el cual a su 
vez hace girar el rodillo 9 alrededor de su eje X » T, 
Una extremidad isl árbol 12 se desplaza en la ranura 52 

al mismo tiempo que su otra extremidad se mueve en sen­
tido opuesto arrastrando, por medio de la articulación
comán 55, los dos otros árboles 13 y 14 e imponiéndoles 
un desplazamiento igual»

Setos, que llevan respectivamente los rodillos
10 y 11, les hacen girar alrededor'de su e je X - Y la 
misma cantidad que el rodillo 9. En estas condiciones 
las extremidades libres de los árboles 13 y 14. corren 
respectivamente en las ranuras 53 y 54 en el mismo sen- 
tldo y sobre la misma distancia <&* la.extremidad corres­
pondiente del árbol 12 en la ranura 52.

II eje X - T  de los rodillos 9, 10 y 11 no 
puede moverse porque los rodillos están retenidos de un 
laao entre las gargantas circulares de los discos 3 y 5 

y del otro lado por los árboles 12 , 13 y 14 guiados res- 

paotivamonte por las ranuras 52, 53 y 51 y apoyados uno 
sobre otra en la articulación 55. Resulta que al propio 
tiempo que los rodillos 9, 10 y 11 giran alrededor de su 
eje X , y, los árboles 12, 13 y 14 corren ea el taladro 

da dichos rodillos y en las ranuras 52, 53 y 54 en la di­
rección de su eje longitudinal mientras que al oentro de 
artieulaelón común 55 de los árboles 12, 13 y 14  Se mus- 
ve en la dirección del eje A - 1 .

La horquilla 20 que sirve para hacer girar los 
rodillos se pone en acción por ©1 séctor dentado 21 que 
arrastra el piñón 22. Para hacer girar el piñón 22, se
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*“ vuelta a la rueda . «ano 30, de.de le cual el movlmien- 
to ae transmite del modo siguí.»,: Cuando ae haoa gi- 

rar la rueda a «ano 30, se arrastra por medio del peseder 
56 el eje 29. La bola 31, que empuya Inmediatamente en 
su hueso 58 1 . cara shata 57 del árbol 29, apoya sobre 

el Plano Inclinado 55 de la tapa 2 8 , comprima el muelle 
26, aparta una de otra lea partes cónicas 32 del 24 y 33

48 U  taPS 28 y Xle"  oonsl«°. «■ ■.! mismo movimiento de 
rotación que la ruada a mano 30, al disco 24 y al piafo
22, f i j a d o  en e l  cubo del disco 24 por e l  pesador 23.

Tan pronto se deja da obrar sobre la rueda a 
mano 30, la bola 31 vuelve a su posición Inicial, el mue­
lle 26 enchufa una en otra lea partes cónica, 33 y 32 y 
el sistema de mando entero queda bloqueado.

las operaciónss de soltar y bloquear tienen 
siempre lugar cualquiera sea el sentido de rotaoión y le 
posición de la ruada a mano en el «omento que se principia 
o que se deja de obrar sobre dicha rueda.

Por fin la sincronización de la velocidad de 
los t« 8 rodillos „  raeli28 automítloafflSBte ^  est9

fiador de velocidad. Pues ai el centro de articulación
55 de los tres árboles 12, 13 y 14 se en0U(mtra
mente sobre el eje A,B, estos tres árbol93 y por 1q ^

t0 los tres rodillos que guían 9, lo y n  tendrán erecta­
mente la misma inclinación con r.epecto al eje A-B- el

41800 3 l0S « «  la misma velocidad; loa
tres rodillos participarán exactamente en la misma medida
a la transmisión del esfuerzo; no habrá resbalamiento de
los rodillos sobre el disco motor 3 y el disco receptor



-  12 -

295

300

305

310

315

5; el rendía!©ato de la transmisión alcanzará

1 5 1 9 ? 8

el máximo.
Si el disco 3 gira en el sentido de la flecha 

® '(figuras-1 y 2), el rodillo 9 girará en el sentido de 

le flecha H» Debido a que ©1 rodillo 9 está en contactó 
del otro lado con el disco receptor 5 que arrastra, la 
resistencia de éste tendrá por efecto el tender a despla­
zar dicho rodillo 9 y por consiguiente el árbol 12, que 
le guía, y el punto de articulación 55 de este árbol en
el sentido de la flecha X (figura 2).

SI mismo razonamiento puede aplicarse para el 
rodillo 10 que gira en ©1 sentido de lá flecha L, que tien­
de a arrastrar su árbol 13 y el punto 55 en el sentido M 
y para el rodillo 11 que gira en el sentido Jt y tiende a 
arrastrar su árbol 14 y @1 punto 55 en el sentido P.

Supóngase que por cualquier razón el centro de 
articulación 55 de los tres árboles 12j 13 y 14 no se en­
cuentre sobre el ©je A-B; dichos árboles y los rodillos 
9 j 10 y 11 tendrán inclinaciones distintas con resnecto 
al eje A-B y al disco motor 3, Resultará que los rodillos 

se moverán con velocidades distintas y que las reacciones 
en las direcciones da X, M y P diferirán unas de otras.
Como estas reacciones se aplican en un mismo punto 55, 
tienden a equilibrarse haciendo volver dicho punto de ar­
ticulación 55 sobre el eje A-B, lo que realiza automática­
mente una carga uniforme sobre los tres rodillos y las con­
diciones ideales de funcionamiento.

Ista disposición presenta numerosas ventajas. 
Entre ellas un reparto igual y automático de los esfuerzos 
sobre los tres rodillos. Resulta de ello una transmisión
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con al mayor rendimiento sin resbalamiento de los rodi­
llos sobre los diseos, y por consiguiente un desgaste 
mínimo da los árganos.

Este dispositivo ofrece la posibilidad de mo­
dificar la inclinación de los rodillos y por lo tanto la 
velocidad del árbol receptor por acción directa sobre el - 
árbol de un solo rodillo* II mando se simplifica pues 
mucho y se concibe fácilmente las complicaciones que 
exigiría el mando directo y simultáneo de los tres rodi­
llos.

Por fín# por la disposición original del man­
do del árbol' do, un solo rodillo se puede bloquear y sol­
tar automáticamente este mando en cualquiera posición y 
sentido. .

Bata solicit*á^que corresponde a la presenta­
da en Belgiea:-¿■ #1 8 de Marzo de 1940, bajo el número 
438.248, se acoge a los beneficios del artt&ftlo 51 del Es­
tatuto vigente sobre Propiedad Industrial.

,=S3t3rai«a»a« I O T A  **««**«*«

Los puntos de invención propia y nueva que se 
340 presentan para que sean objeto de esta Patente de Inven­

ción en Ispafia, son los siguientes:

■l9’. Un vari-ador de velocidad, caracterizado 
por que comprende rodillos cuyos árboles están unidos timos a 
otros en una de sus extremidades por medio de una arti- 

345 culación común mientras que la otra extremidad de cada
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árbol corre libremente en ranuras o guías.

2s, Un variader de velocidad, según se rei­
vindica en el punto 19,, caracterizado por que diah^s ro­
dillos son tres.

3fi• Un variador de velocidad según se reivin­
dica en los puntos 1 ». y 29 ,, caracterizado por el k©efe© 

de que la articulación común de las extremidades de los 
arboles de los rodillos está libre en el espacio.

49, Un vertedor dé velocidad según se reiría*» 
dica en los puntos 19. a 35 * > caracterizado por que cada 
rodillo puede girar libremente sobre su eje, mientras que 
éste puede también moverse libremente en la dirección de 
su eje al interior del rodillo.

59• Un variador de velocidad según se reivin­
dica en los puntos 19, a 49,, caracterizado por que eada 
rodillo está en contacto con dos superficies anulares fir­
madas por la rotaoíón de una parte áe circunferencia so­
bre el eje del árbol motor y del árbol movido y solidarias 
de éstos.

6®. Un variador de velocidad según se reivin­
dica en los puntos Ifi, a 52., caracterizado por que dichas 
superficies anulares encierran los rodillos bajo la acción 
de la presión de muelle*.

79. Un variador de velocidad según se reivíü- 
áiea en los puntos 18, a 69., caracterizado por que esta 
acción de presión es variable en función del par de fuer­
zas resistentes del árbol movido gracias al desplazaraien-

> -vi. !

to de bolas entre superficies convergentes solidarias per 
una parte del árbol movido y por otra parte, de un plato
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sobre el cual está fijada la superflcla anular qae 4t#w
de de dicho órb#l movido.

■8í ’ D" Tartad”  «• vslooldsd según se reírle- 
M e a  en le» pantos 1.. a ?=., caracterizado por qns la 
posición de los rodillos entré ambas aúpemelas anula­
res pueda modlflosrse por el mando d.l írbol de uno de
ellos.

9" • tm Tari ador de velocidad según se rslvln- 
íios en los puntos lo. . a.., caracterizado por que di­

cho mando^está realizado por un sector oscilante que mué-
ve un piñón cuya rotación se hace na* *uace por medio de una rueda
regaladora fe mano *

105. un Tariador de velocidad segón se reí- 
vindica en los punto. 1 *., , 9,., oaraoterlzado por que

un dispositivo para bloquear y soltar automáticamente
dicho mando del Irbol ,u aroo! de ano do los rodillos está cons­
tituido por un. bola que se enouentra en .1 hueoo de un 
disco y que ajorca sobr. un plano inollusdo de una tape 
une «clin que empuja dloho diseo durante la maniobra 
lo qu, aparta un, d, otra dos superfina, cínicas da bio- 
íuec solidan., re.peettvsmont, d.i disco y d. la tape.

115* ün variader de velocidad.

T M  y como se he descrito en la «.moría que 
antecede, Ilustrado .» i 0,  dibujos que „  acampas™ 7
para los flúes que 8e han especificado.

400 .
Of wat* Maumat»aMm

Bsta Jtfemoria
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