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MEMOZTI A DESCRIPTIVA
de una Pateﬁte_de Invencién por 2C afios,
’ - & nombre de
.G, Lorensg Aktiengesell—
8 chatt, residente en Berlin-Tempelhot
- (Alemania), - por
"UON DISPOSITIVO DE ACCION MECANICA PARA CON-
SEGUiR CUALQUIER POSICION DE KABE3 ENTHS .
DOS

]

JES QUx MARCHAN SINCRONAMENTE®.

kn ruchos mecanismos, por ejemplo, en los de iototelegraria,
telegraiia répid&,etcétera, se requiere entre el eje del emisor
¥y del receptor no sélo sincronismo, sino tagbién une posicidén
deblda de fases, Ya se conocen medios para lograr la mercha sin-
crona de varios ejes, y también aisposiciones paTa consegnir la
posicidn debida de I'sses respecto & un eje.de reierencia. ror
ejemplo la consecucibn de la posicidn debida de Ifases, se garan—
tiza en los digpositivos conocidbs, por el hecho de e el esta-
tor de una mﬁquina ae accionamiento §r0713ta de arrollqmiento
sincronizador gira elrededor (el inducido hasta gue se alcanza
la posicién debida de famses, kste método de alcahzar la vosicién
de ilages esipur&mente-eléctrico ¥ lleva ccnsigo inconvenientes
constructivos ya que la méguina de eccionamiento pars este obje-
to debe disponerse de modo eSpegial'pues todas las uniones que
van al estator deben hécerse pof intermedio de anillos rozantes
v también el mismo estator necesita un époyo especial.

Listos inconvenientes se suprimen, segin el invento, por

medio de una transmisién giretoria de ruedes helicoideles, la
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cuel, al mismo tiempo, se encargas del acoplamiento entre el eje
que marcha sincronemente y el que hay que variar-con relacidén aA
la posicién de fases, reguldndose en la trgnsmisién de ruedas
helicoidales el valor angular, de suerte que en el acoplamiento,
ge origine, respecto & la direccién de rotacién del eje que hay
que variar en la posicidn de rases, un desplazemiento &ngﬁlar
dirigido segin éqnvenga en sentido unif'orme positivo ¢ negativo,
dependiendo la velocidad de este desplazemiento de la veloecidad
de‘rotacién v del paso del sint'in acoplador. segin el adjunto
dibujo se in@ica por 1 el eje de accionamiento que marcha sincro-
namente respecto al eje de referencia, Mediante el pasador 2 de
la pieza de arrastre 3, se arrastra la polea 4, que va montada
giratorias sobre el eje 5 que Se ha de ajustar con relacién & la
Tase. L polea 4 lleva una transmisién compuesta de la rueds mo-
triz b, cuyo eje, por intermedio de un par de ruedas rectas 7,
acciona el sinifn 8. Este sintin 8 ‘engrans con una rueda helicoi-
dal 9 que vea asentada fija sobre él eje b, S8i shora este eje 5

Se ha de accionar sincronamente por el eje 1, esto se realizerd

por este eje 1 mediante la pieza de arrastre 5, el pasador 2 y

la polea 4. Como la polea 4 lleva el apoyo del siniin 8,‘éste

engrana de nuevo con la rueda helicoidal 9 asentade rija sobre
el eje 5 y por tanto se debe accionar sincronamente este eje 5.
Toda rotacién del sinfin 8 comunicarfe al eje Y un desplazamien-

to angular adicional positivo o negativo segin gire el sinffn

8 y por tanto es posible comunicar al eje giratorio 5, un movi-

miento rotatorio adicional hasta tanto gue se alcance la posi-
cibn debida de tases de este eje. El accionemiento del sint{in 8
se e¢tectdia, como ya sé ha dicho, por la rueds 6 mediante el par

7 de ruedas dentadas, kijentras el eje 1 acciona sincronamente

al eje 5, con el fin de variar la pbsicién de fases de este eje

5 se une una superficie rodante 10 ¥ 11 a la rueda 6. 4n el dibu-

Jo se ha remresentado para wayor claridad séle la mitad de la
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ce girar al sinfin 8, El accionamiento de la rueda 6 se realiza

superiicie rodante 1l. L& ruede rueda sobre una de estas super-

iicies y al mismo tiempo mediante el par de ruedas dentadas 7 ha-

s6lo hasta que se alcanza la posicifn debida de fases del eje 5

’y ivego la superficie rodante se aleja nuevamente de la rueda O,

21 que sl wovimiento giratorio sdicional sea vositivo o negativo
depende de sobre cual de las dos superilcies rodantes existentes
miede la rueda G,

be e __se s NOTA s e Ve vt o s
c e s o™ 4 a0 0 LR At I S I S I Lot A

3e reivindica como nuevo y de propia invencidnﬁ

i.- Um dispositivo de accién mecénica para conseguir cual~-
auier pogicidn de fases entre dos ejes que marchen sineronamente,
carTacterizado por vma transmisidn éifatoria de ruedas hélicoid&-
les que sevencarga al mismo tlempo del écoplamiento entre el eje
de marcha sincrons y el eje’qne nay que variar respecto & la pa—
sigidn de fases, reguléndose en la transmisidh de ruedes helicoi-
dales el valor angular, ae modo gue en el acoplamientn, se origi-
ne un desplazamiento enguler unifozme dirigido.én sentido wnifor-
me positivo o negativo segin convenga respecto a la direccién .
de rotacidén del eje que se ha de.variar en la posicibén de fases,
glendo la velocidad del desplazemiento dependiente de la veloci-
dad periférica y del paso del sinfin acoplador,

2.- Un alepositivo de acoién mecénics segin 1o reivindi cado
en el punto 1, caracterizado por que el accionemiento del sinfin
de embrague ge et'ectda por una rueda motriz mediante una trans-
misién. ‘

5e= Un dispositivo de accidn mecénica segin lo reivindicado

en los puntos 1 y 2, caracterizadd por e le rueda motriz ac-

tda por lo que se refiere al desplazamiento de fases tanto mar-

chando a la izquierda como a la derecha,

4, Un dispositivo de accidn mecénice segin loreivindicado
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en los puntos 1 y 5, caracterizado por que pare desplazar las fa-
ses se utiliza una o dos superiicies de rodadura aplicadas a la'
Tueds motriz de -la transmisién, permitiendo una de las superi'i-
cles rodantes el desplazamiento de fases en sola una direccidn

¥y por el contrario al serﬁirse QQIlas dos superficies de rodadu-
ra, es posible desplazar las fases‘enbdireccidn positiva y negae-
tiva de 18 rotacidn del eje, de suerte que siempre sdélo una de
Llas dos superficies de rodadura pusde estar en actividad.

5.- Un dispositivo de accién'meoéﬁioa segin 1o reivindicado
en el punto 4, carscterizado por que el wAndo de las superiicies
de rodadura puede ei'ectuarse a mane o eléct:icamente.

xsta Patente recae sobre "UN DISPOSITIVO DE ACCGION MECANICA
PAlA COMBEGUIR CUALQUIE_POSICION DE KASES ENTHEVDOS udES YR

. MARCHAN SINCRONAMEHTE", como quede descrito en la presente iiemo-

ria, caracterizado en ls anterior liota y representado en el ad-

junto vibunjo.

liadrid, & de Junio de 1941.

JOSE SANCHO
P, A, Ly
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