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bol motor a velocidad const&nté de modo quu los esfuer-
zos transmitidos sean repartidos igual y automiticamento‘
a los érganos de traasmisién.

Con este propésite, el variader de velocidad
objeto de esta invencidn estd caracterizado por sl hesko

que comprande rodillésféﬁﬁi.férbalas¢eét§h5ﬁgidos unos

& otros en una de sgﬁfextfémfﬁaaés por medio de una arti-
culacidn comin mt%ﬁ%&as que la dtrafaxtramiéadfde cada
drbol corre lf{bremente en ranuras o gufes.

Para la realizacién préctica de 1a invencidn

se emplean con preferensia tres de estos redillos. Ade-

més la artiecularishn gomin de Eag extremidades de los 4r-

rede: moverse libremente en el as-

boles de los rodill

'paéiO. Cada rodille puede girar 1ib¥ém§ﬁte sobre su efe

y éste puede también moverse librementa on la diraccién

de su eje al interior del rodillo.

, Cada rodillo estd en contasto #om dos supsr-
ficies snulares formadas par 1a rotabi@h de una parte
de eircunfersncia alrédedor del eje del &rbol motor y
dal érbal mevido y s6lidarias de éatos, Bstas snperfiw
eies anulares encierran los rodillos bajo la accidn de

la presidn de muai%%hu Esta accién de presidn se hace

variar, en funeidn del per de fuerzas resistentes del

bol arrastrado, por el desplazamiento de bolas entre

suﬁérfia&esfeantﬁugﬁﬁ&es soliderias de una parte del Ar-

‘Yol arrastrado y de otra parte de un plato en el cual

© estd rijada 1a superfiete anular que depende de dfeho

w,;,arrastradc.

La posieién de los rodillos entre las dos sue
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, p&rricies anulares pﬁeﬁb~cam$f§rsé por el mando del ér-

bol de uno de elIQs, Este mendo estd constitufdo por un
sector osnilanta‘Quawm&nda un piﬁéh cuya rotacién se re-
gule por medio de una rueds de regulacidn a2 mano. Un
dispositivo, para bloquear y soltar autométicamente este
mando del Arbol de uno de dichas‘roﬁiiles«la~eanst1ﬁw§s

una bola que se enousntra en el hueco de un disco y que

ejerée sobre un plano inclinado de una tepa una aceidn
que empuja dicho diseo durante la maniobra, lo que apar.
ta una de otra dos superfieies cSnicas de blogueo solida~
rias respectivamente del disco y de la tapa.

Pararque se comprenda bien esta inveneidn se

degeribiréd a continvecidn un ejemplo de realizseidn.

La figura 1 de los dibujos adjuntos es un cor=-

'tejsegﬁn*ei plano B+F de la figura 2, con uno de 105 ro.

d1llos representado con la maYor inclinacidn en uno de

los sentidos, mientras qus el segundo de los itres rodi.

1los figura solam@ﬁts por su #rbol.

la figura 2 o5 un corte segﬁn ol plano CeD de

e figura 1, con los tres rodillos en su posicidn media

v sue &rboles perpendiouleres al eje de rotacidn A-B dsl
drbol motor y del drbel arrvastrsdo.

La figuve 3 es una vista parcial desarrolla-
&a‘defiapﬁrifuria‘§ﬁ1 dispositive de-ﬁﬁiﬁh”eﬁtre el 4r-

‘bélﬁarrastra&e y ol plato sn el‘eua1~§sti;1a supsriicie

ﬁﬁglar"qﬁaedepandé?&%'ﬂiéﬁa arbol iﬁ%ﬁé%rtde.

como 10 fndicen estas figuras un &rbol motor

1 (figﬁra 1) a valocidaa eonstante esti ftjaﬂe por medie

de uns chaveta en un plato mbtayfz'qﬁaalleva‘aénsigs‘por
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medio de machos 4, un disco métof 3 provisfbyéb'una gar~
ganta circular. Eﬁtafgarganta cireular es engendrada
por un arco de efrculo de um radio convenients al haser
una revoluei&nﬂalrede&ar'ael‘oje L= B,

De otra parte um plato receptor 6 queda arras-

trado en un movimiento de rotacién, gracias a unos machos

ﬁjﬁtor~5fque presenta una garganta
circular {déntica con la del disco 3.

Bl diseo 3 arrastra eonsigo el disco 5 por me-
dio de rodillos 9, 1@’y~11. El radio de estos rodillos

es lgual al radio del efroculo generador ds las gargandas

'de los diseos 2 y 5, de modo que mientras giran alrsdsdor

de su efe X - Y, los ra&iiles 9, 10y 11 queﬁan siempre

‘en contaeto econ los discos 3y 5.

Se ha montado &l plato reeepiar € sobre un eje
receptor 40 por medio de un cojinete da agufas 51 el cual
parmite un despluza&i&aﬁo del plato 6 en la direccidn el
e}s A-B con respecto al &rbol 20,

Una seris de arandelas eléstiecas 41, 42 y 43

apoyen contra un espﬁiéén del &rbol recepter #O, tienden

a mover el piata 6 hh@ia el plato 2 y,manéiéaen de este

-modo 108 diseos 5y 3 en eontacto eon los rodilles g, 10

y 11 bajo una présiéﬁ'eﬁnstanta.
El plato 6 y el Arbol receptor 40 son provisw

tus,re3peetivamente~de't@pes'36 ¥y 37 sdliﬁafies respeet£~
| vam@nta del plato 6 y del &rvol 40 per medio de machos
7735 7 66.

Los topes 36 y 37 poseen iun numero igual e gia,
nos 1ﬁ%&1n@&as dispuestos rudialmun%e ‘ano al frente de
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otro y son convergentes como lo muestra la figura 3. En-

tre dichos planos inelinados estédn colocadas bolas 38 man--
tenidas en una caja 39, |

El plato motor 2 gira en un cojinete de bolas
47 mantenido en un cabezal 46 por medio de una cubsta fi-
leteada 48 que permite regler la pdS?&ién'del»pIato 2 en
la direcoibn del eje A~ B.

El SfbaI §5§ﬁptor 40 gira en un cofinete de
bolas 45 fijado en un cabezal 4%,

Los cabezales 46 y 44 se emchufan en las dos

extremidades de un cuerpo 18 y qnedanrapréti&as gobre &l

'pbr medio de pessdores 49 y de tuereas 50.

Los rodilles 9, 10 y 11 giran respectivamente
sobre sus 4rboles 12;‘13 v 14 cuye una extremidad corre
Iib:cmgnta.bn uﬁ"éﬁﬁﬁgs tres ranﬁr&a‘ﬁ?,,53 y 54 fresa-
das;en~una.eorona‘lsgfija&a sobre 31 anrpo.18“p6r medio
de tornilleel9. Las extremidades opuestas de 10&%:’365
,i?ﬁe}es‘lz 13 v 14 estén ligadas unas a @kras’por medlo
de una articulacidn doble sobre los oje 16 y 1? eon ol
punto 55 como centro libre de artiﬁuiastén

Una pieza 20 (figura 2) acaba de un lado en

forma de horquille cuyos dos brazos cogen, por ambas par-

tes del rodillo 9, el #rbel 12, En sn:é%ra»extremidsd,

la pieza 20 pressnta una parte etlf{ndricatsl gue pueds

girar con juego en un taladro 62 taladrado en la corona

15. Una saliente ohato 63 de la pisza 20 se enchufa en
una ranura eorraspeﬁaiente'h&cha en una de las extremida-
‘¢&§%£%g,¢je del sector dentade 21, cuya otra extremidad

puede girar en un hueco de la tapa 28 fijada en el cuer-
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Po 18. El sector dentado 21 engrana con un piehén 22 ou-

ya espiga 6#vgira‘enwan agujero de la corona 15 y cuya
extremidad oilfndrics 85 esté fijada por medio de un pa-
gador 23 en el cubo del dfsao 24,

La tapé 28 tiene una supsrfieie exterior eéni-
ca 33 sobre la cual normalmente se mentiens la supsrfi.

cle cénica 32 del diseo 24 por medio de un muelle 26; és-

'te Se apoya de un lado sobre la cara iﬁterior de l= tapa

26 y ‘del otro lado sobre una arandela 27 y un anillo de
detencién 25 fijado sobre el ecubo del diseo 24, En dicho
cubo estd introdueido libremente un eje eilfndrico 29 pro-
viste de una cara chata 57 ¥, én su extramidad de una rue
da a mano 50 fijada por medio de un pasador 55.

' En un agujero eblicuo 58 talldradc en &l cubo

del diseo 24 esté ¢olocada una bola 31 que se apoya de un

;ylado sobre la cara chata 57 del érhol 29 y del otro lado

sebre un plano iuelinadc clroular 59 de 1a tapa 28,
E1 disco 24 1leva en su periferia &0 una gra-
&ﬁaaiéh cuyas rayas, cuando se colocan en frente ds una
punta fija 34, indican la posioién de los rodillos 9, 10
¥ 11 o la velogidad del drbol receptor 40,
El variador de velocidad construfde de este mo-
do funciona como sigue:

Para raeikitar la exposieidn previa del prinoi-

'pio de la vartacidn de valocidad supéngase que el aparato
- no comprende sino un quo rodillo, por ejemplo el rodilio
s,

Fl plato 2 y el diseo 3 q&éi_iffiéne estén. Pues-

tos en rc%acién por el eje motor 1, con ‘una velogidad cons-
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tents vi, Estando el edillo 95ear§bn€actéfeﬁa‘e1 d1seo

3 y con el diseco 5, este ultimo queda arrastrado con una
veleeidad va - v1~!% (véase figura 1), eewaeiéﬁ en la cual
éi'es eon respecto al eje A - B el radio &e arrastre del
rodilla g por el disco 3, v d2 gl radio de: arraatre del |
disee 5 por el rodilio 9. Si se hace girar al rodiila 9
alredador de su eje X -~ ¥ {figura 2) ia r&la&iéﬁ i: ¥y
por lo tanto 1a velocidad v© varian de manera eont{nua.”

si se admite que en una posicidn extrema g - h - {rigura 1)

“del ro&illa 9, 1 = 1 ¥y 62 = 3, v debe ser igual a
”vi x 4 . o la posioién extrems k-1 del rodille 3,

vl ~§— La relaei%n-entre las‘v51Qaidaées extre-~

'mas dol diseo 5 gerd pués de 1 a 9. Eutre~1as valores

extremos &jf Yy v1 x 3, la velaciéaa v2 del disca 5 puede

tener de ‘éate modo una ‘serfe eontinus de valares intérme~

&105.

E1 variador de velocidad que acaba de descri-
virse peﬂmite’ ‘efectuar el arrastre sin resbalemiento de
;10S56rgaﬁas en contacto.

Para la mayor facilidad de 1a explicacidn, se

- geguira supaniendo que solo el rodillo 9 funeiaaa.

En el momento que empleza a girar el 4rbol mo-
tor 1, es preciso, para qus se transmita el mﬁvimiﬁﬁte

a1 &rhol receptor 40, que haya eontacto entre ei raﬂilln

9y lea dtseco 3 ¥y 5. Dicho contacto lo aseguran les aran-
~ﬁelas elfisticas 41,42 ¥ 3% las eu&1§8«tﬁenden4a mover el

! pi&%n 6 hacia el plato 2 que se encuwentre en una posieidn

kféarreeta, con respecto al eje A-B, aetarmia&da por

la cubeta’ filataaﬂa 48. La presién eonstante de las aran~
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'Y 5 debe ser més grﬂf”

: plato 2y ejerce la correspondiente pre

delas 41, 42 Yy 43 baata para asegurar el arrastre del ér.

bal receptor 40 sin carga. Tan«prnate‘alréfgai‘ao 1leva

une cerga, la presidn’ ﬁ@bre~e1 rodillo 9 y los diacos 3

l&; debe ser proporcional a la sar«
ga si se degea evitar un resba}&mientﬁ, euaiqutera‘que _
see esta carga. Egta reguleeidn automdtica de la presidn
en fﬁﬁﬁfﬁn de la carga se realiza por el éssplazamiento |
de las bolas 28 entre ‘1los planés 1ncliaaéas de los !ﬁpes
36 y 37 selidarios reapectivamente ael giato 6 ¥ del &r.

bol receptor 40, Cuslquier rﬂtmti& sohre al érbol

4@~pr9vdéa un desplaaamiente de Yas halls 38 aibaéedar

‘del eje A - B, Debido a la Presencia de Iaa piaaes ineli-
- nadbs en los teyb!“§6~¥ 37, di&ﬁfﬁff”fbwu;&'}
rbclas 58 provoca ug desylazamienta del pl,%o 6 hacia ei

ﬁ:SQQPQ 8l rodi-
116 9. Mientras més alta sea 1& earga del érbni 40 mhs
fuerte seréd esta prestén.

En cuanto a Ya transmisidn de la energfa del

disco 1 motor 3 al disco receptor 5, s funoifn de la super-

fieie de cantaeto del rodillo 9 con estos diauos ¥ de la

' presién apliea&a sobre estas superficies de eentasta. Se

vio que la. presién ejeraida es prepercianai & la aarga del

,érbal reee@ter 40, Por otra parte, si se eaaaidera Iaif«

nea ds. eontacte P «R (figura 1) del redillo ‘9 eon el &is-
¢o 3 la velaei&ad periférica en los puntos P y R es idén-
tiaa ‘para ‘el rodillo pero diferents para- el disea; Bsta

. dif%renaia de velocidad provoes resbalamiantas ¥ por io
'ii'ftan%ﬁ 1;f

Edi&as en los puntes coasi&or@ﬁbs eﬁycs desliz&~

mﬁantcs serﬁn ‘menos impertaa%es, euanto menor sea la d£f¢x~
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rencia de velocidad, es

ume a otro los pumtos P y R. Para ausentar la energia.

transmisible habré pues ventaje en utilizar mis de un ro-

4tldo.

De-cdﬁfﬁﬁﬁiﬁ&d con,la'pressnksfinwah%ién, se
usan tres rodillos 9, 10 y 11 de iguai'&fématra, distan=
tes con preferencia de 1209, que aseguran siempre un eon-

tacto y un aquilibri@‘parféetc entre 1os,ain@c‘6&emea%6%:

disco motor 3, disco receptor 5 y rodillos 9, 10 y 1l.

Con uno o dos rodilles no quedarfa equilibra-

do el sistema y hebria esfuerzos de flexidm en el érbol

motor 1 y el érbol regceptor 40.

Con cuatre o més rodilles, de no sét&m ‘8 jest~

"ﬁédcs;ésﬁﬁg con una precisién muy grande, podria ceurrir

~qwe uno o varios rodillos no estén en contacto eon los

ﬁiﬁéds 355 y que por lo tante no 1ﬁ%é@?@§gﬁﬁfen,1& trans.

‘misién del esfuerzo.

Fn lo que tosa al mando de 105 rﬁéilias, pare

hager variar la velosidad del disco recepter 3, hay que

modificar la inclinscién de los rodilles 9, 10 y 11 en

ol mismo sentido y de la misma @antidad, E%te~manﬁo‘si¢

multéneo la realiza muy répidemente 1a‘prasante invenelidn

por una sceién direeta de la horquilla 20 ffigar&fglitfff“‘

' éﬁ}é%boi'de un sole rodillo, por ejampic sobre el é&rbol

12 del rodillo 9.
E1 4rbol 12 por estar ligade por una articula-
_comiin a los Arbokes 13 y. 1% lleva consigo estos dl-

‘en todos sus desplazemientos.

auaﬁaergife sobre su eje la horquilla 20, ime
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prime un movimiento de bédscula al &rbol ie el ¢ual a su
vez hace girar el rodillo 9 alrededor de su efe X - Y,

Una extremidad del Arbol 12 se despleza en le ranura 52
el mismo tiempo que su otra extremidad se mueve en sene
tido opuesto arrastrando, por-médic de la artienlacién

comin 55, los dos otros érboles,l§ vy 14 e imp@niénddlas
un desplazamiento igual.

Estos, que- llevan respectlvamente los rodilloes

lo ¥y 11, les hacen girar alrededor 'de su eje X -Y 1a

_misma cantidad que el rodilile 9. En estas conﬁieienes

‘las extremidades libres de los arbolea 13 y 14 corren

respectivamente Bn las ranurss 5% y 54 en el mismo sen-

tido. ¥y sobre la misma distancia que la extremidad correse

pondiente del érboi 12 en 1la rapura 52.

El eJe X - Y de los rodilloes 9, 10y 11 no

puede moverse porgme los rodilles estén retenidos de un

lado entre lasg gargantes cireculares de los discos 3 ¥y 5

¥ del otro ledo por los érboles 12 , 13 Y 14 guiados res-
pectivamente por las ranuras 52, 53 y 54 y apoyadss uno
sobre otra en la articulaeion 55. Resulta-qne al propio
tiempo que los rodillos 9, 10 y 11 giran elrededor de su
eja X - Y, los arboles~12 13 y 14 corren en el taladro

de dichos rodilios ¥y en lasg ranuras 52, 53 y 54 en la diﬁ
k reccién de su eje 1ongitnﬂina1 mientras ‘que el centro de
- artievlacidn comin 55 de les érbolas 12, 13 y 14 se mue-

ve en la alreooion del eje 4 - B
| La horqailla 20 gque sirve para hager girar los

r@&iilﬁs 88 pone en acetdn por el sector dentado 21 que

errsstra el pifidn 22. Para hacer girar el pifidn 22, se
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“da vuelta a 1a ryeda & meno 30, desds la Quéifelfmévimian- ‘

to se trensmite del medo n&guieﬁwia» Gﬁaﬁdofse/haée gi~
rar la rueda a mano 30, se arfastfafpsr<maiib~d§1‘pa§$&er
56 el eje 29. La bola 3&, qQue empuya inmediatamenté en
s¥ hueeo 58 Ia cara chats 57 del 4rbol 29,fapeyaisebre

el plano inelinadc 59 de la tapa 28, comprime sl mﬁelle

26, aparta una de otre las partes eénieas'ﬁz del 24 y 33
de la tapa 28 y lleva consigo, en el mismo movimiento de
rotacidn gre la rueda & mano 30, el diseo 24 y el piﬁén
22, fijado en el cubo del disco 24 por sl pesador 23,

Tan pronto se deja de obrar sebre la ruede a
matio 30, la bola 31 vuelve a su pcsieién‘iniéial, el mue-
1te 26 énchufa une en otra las partes cénicaS‘BB vy 32 y’
el sistema de mando entero gueda hloquea&a; '

Les operacidnes de soltar y‘blaquear tlenen
siempre lugar cualquiera sea el sentido de rotacidn y la
posicidn de la rusda g mano en el momento que se prinéigia
O que se deja de obrar sobre divha rueds.

Por fin 1la sineronizacisgn de la veloeldad de.
los tres rodillos 88 realiza automdticamente en este va-
rfadﬁrVde velocidad. Pues si e} centro de articulaﬁién
55 de los tres drboles 12, 33 ¥y 14 sge encueritra exmeta- .‘
meﬁﬁe“sobre el eje A~B, estes tres érboles ¥ por lo tan-
to los tres rodilles que gufen 9, 10 y 11 tendrén exacza;v
mente la misms inclinecién con respecto al eje A-B; o]
disco motor % los arrasﬁraré‘cen la misma~valaci&ad; los
trag,rddflios“particip&rén exactamente en la misme medida
8 ia;transmisiéh del~ssfuerao;'no,hgbré resbalamiento de

1os,rddiilos'sobre el disce motor 37y el disco receptor
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5; el rendimiento de la transmisi&n alcanzara el méxime.
Si el diseco 3 gira en 91 aenﬁi@o de la flecha

G (figures 1 y 2), el rodillo 9 girsrd en el §entfdo de

la flecha H. Debido a que el rodillo 9 estd en céntactb

del otro lade con el disco receptor 5 que arrastre, la

resistencla de éste tendrd por efeato‘él tender a despla-

zar dicho redille 9 y por comsiguiente el 4rbel 12, qus
1é~gu£a, vy el punto de ertiguiaeﬁéh 55 da este 4rbol en
el sentido de la flecha K (figura 2).

| El mismﬁ,razanﬁmfsnto puade aplié&rse*parafel

rodillo 10 que gire en el senttdo de'la*£1§¢ha‘z, que tienw

de a arrastrsr su érbei 13 y el punto 55.en el sentido M

¥ para el rodillo 11 que gira en el sentido N'y tiende a
arrastrar su &rbol 14 y el punto 55 en el sentide P.
Supéngase que por cualquier razén sl centro de
articulacifn 55 de los tres érbaias-leg‘zg,ygiu no se en-
cuentre sobre el eje A-B; dichos 4rboles y los rodilles
9; 10 y 11 tendrén 1nclinaciones distintas éon~reSpecto~
al eje A~B y al disco motor 3, Resultard qué los rodilYos
se moverén'con veloeidadss distintas y que les reacclones

en-: Ias direcciones de K, M y P diferirédn unag de otras,

‘Como estas reacciones se apliean en un mismo punto 55,

tienden a equilibrarse haciendo volver dicho punto ds ar.-
tieulacidn 55 sobrs el eje A-B, lo que realiza automética-

mente une carga uniforme sobre los tres rodillos y las c¢one

‘dieienes ideales de funcionamiento.

Esta,diapeﬁiciéﬁ présenta numer@sas ventajas.

Entrs ollas un repartoigual y automético de los eafuerzes

sobre los tres rodilleos. Resulta de ello una traﬁsmiﬁiﬁﬁ



220 con’ el mayor rea&imiento sin resbalamiénto ae"los rodi-
- 1los sobre los discos, y por econsiguliente wn igagaste
minimo de los Srganos.
Este dispoﬁitivo ofrece la posibilided de mo-
dificar la inclinacidn de los rodtlles y por lo tanto la
325 | velocidad dsl érbel‘récep%or'por accién directa sobre ol-
drbol de un solo rodillo. El mando se simplifica pues
mucho y se concibe féeilmente las complicﬁaianes que
exigirfa el maﬂdo‘di?ectojy’s§mﬁfiéﬁeo de los tres rodi-
1los. , .
330 | Por fin, por la disposicidn original del man-
- do del 4rbol de un solo rodillo se puede bloguear y sol-
‘ter automiticamente este mando en ocualquiera posieidn y
~sentido. .
dyique corresponde a'ia}gt&y&ﬁta; :

335 da en Bélgica, el 8 de Marzo de 1940, bgﬂ@:al nﬁMsré

Esta solieltmd

438,248, se acoge & los beneficios del arBfklo
tatuto vigente sobre Propiedad Industri&i}
| e
mmmmamw N O T‘A ——
éﬁta:#s&—

Los puntos de invencidn propia y ﬁ@é%é‘due se
1,340, | presentan para gue sean abjaﬁo'&e}esta Patente de Inven-
eidn e Espaﬂa, son. las sigulentes:
, 1, Un varisdar de velocidaﬁ caracterizado
”~pﬁf qne comprende rodllkcs cuyos arbolas astén unidas&ﬁééza
Otres en una de susg extremi&aées por. meéic ‘de una artin .

345  eulacifn comin mientras que la otra extremidad de cada
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&rbel eorre librema&%e én ranuras o gufas.
29, Un variedor de velocidad, segan se rei.
vindice oen el pumto 12., caracterizado por que diehgs.ro—
_ ‘d11los son tres. :
-3§§§f' | 30, Un variador de VQlﬂqiﬂad sggﬁﬁ'Se reivin-

diecas en los puntos 1°, y 2¢,, caracterizado por el hecho
de que la articulacidn coméin de 1aé'extremida&§éfaﬁ‘10$
érboles de los rodilles estéd libre en ol aspacio.

49, Un variedor de velocidad segfn se reivins

dica en los puntos 1f. a 39,; caractariZE&afper que cada
re&ilim puede girar libremente sobre zu éje, miantras que
| dste pusde tambiédn meverse lf{bremente aa la direccidn de
Tfls& eje &l interfor del rodillo.
5e. Un variader de velocided segin se reivin-
B0 dica en los puntos 1?, a %2, oaractefi@g&@ por que eada
- rodillo esté en contacto con dos superf%ﬁiés anu1ares;ﬂgr-,

mia S0-

madas por la rotacién de una parte de circunfeds

bre el eje del Arbol motor y del Q?h@i mavido ¥ seliéarias

de éstds.
}3355 : 62, Un varlador de velocidad segln se reivin- ;

diea en los puntos 19. 8 39,, caracterizado por que diechas
; aaysrfiai&a anularss encierran los rodtlles baga la acoién
- &a»%a praa&ﬁh ds mufi}&b.

; e, Un wam&aﬁar de velacidad segﬁn se reivin-

dies en los puntos Iﬁ. a 62, car&ctarizada por que esta

aceddn de presidn es variable en funcidn del par de fue%—
- ZAas resistentes del &rbol movidoe gracias el deaplazamien~l
, €° de baias entre svperfieies &enverg@nﬁes solidarias per

'una parﬁa del drbol movide y por otra parte de un plato



375

380

385

390

395

500

v'sobr&'el cual &sté;fiﬁaéa'la sﬁyerfidi&-anﬁlar que dq@gnm
de de dicho Arbel movide, |

8%, Un variador de velooldad segin se reivin.
dica en lgs puntos 19, a 72, cafacturizado Por gue la
posicidn de los rodillos entres ambas superfictes anula-

res puede modificerse por el mando del #rbol de uno de

ellos,
» 92, Un variasdor de veiaei&ad segin se reivin-
dica en los puntos Yo, 8¢., caraeterizado por que d4i-

cho mando eété»raalizado Por un sector oseilante que mue-

ve un pifién cuya rotaoidn se hace por medqio de una tueda

reguladore dmano .

102, Un variador de'#oloéidad segin se rei.
vindica en los puntos 1e,, a 9°.,, carabﬁarizéde~par que
ap'diagﬁaitivo pars brqquéer y saitar~autom§ticBMQﬁ%e
dicho mamdo del &rhol de wuno de los rédiiies1da§§“é6ﬁsa
tiﬁai&ékpar nna bolaaanVSQ‘aﬁa@sﬂtra on ol hueco de un.

diseo y que ejerage sobrs un plano inc&fﬁaGOxaeauna‘tapa

,ﬁﬁg’éeéiﬁn'que empuja discho diseo durante 1a maniobra,

10 que aparta una de otrs dos superfieies cbnicas ge blo-
queo solidarias re&pﬁﬁ%&vumente,dnikﬁit&avyda;la tapa,

112, Un vastsder de velocidad,

.Tal y oom6“$a ha deserito enfianem@ria que
an%&&zﬁb;]iiustrado_euIés~&§bnfes que se acompatian y
para los fines que ge han espscificado,

S wse s nse e
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