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vSMORTA  DESCRIPTIVA
para solicitar
PATENTE DBE INVENCION
en
ESspPaiaA
por VEINTE aiios
a nombre de JACQUES GUSTAVE MEJEZAN Y RAYMOND HENRI
AMAND. de nacionalidad frencess, residentes en 8, rue
de Hesse, Ginebra, Suiza, por:
"UK DISPOSITIVO DE TRANSMISION DE MOVIMIEN-
TO DE UN ORGANC CCNDUCTOR A UN ORGANO CON-
wUCIDO™,
ass0nnales=sde==0zrz0zs20se= 0 e OusnOnas Oe=s Ous= O==x
El presente invento tiene por objeto un dis-
positivo de transmisidén de movimiento de un drgano con-

ductor a un érsano conducido, que se caracteriza porque
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tiene, de una parte, por lo menos una masa arrastreds
por uno de dichos Sregsnos, y, de otra parte, por lo me-
nos una leva unida al otro y contra la cual, por 1n me-
nos al transmitirse el movimiento, 4dicha mama viene
s avlicarse con ~ierta fuerza, ejerciendo 2sf una accién
nue tiende 2 arrastrar el érgano conducido; dicha leva,
cuando hay mavimiento relativo entra los drganos con-
duetor y conducido, hace desvinr la citala maza de ta?
muneTa que 3obTeviene una "eaccién‘que tiende tambiédn

a arrastrar el érgano coniuci?o, ’isvoniévdose medios
para parmitir en este caso nue dicha mas~ sufra ulte-
riormente una desviacidn de sentidc contrario «in fue
e nrnrfuzes un~ snulaecidn de Jieho efecto de arrastre.

Primer caséd, -

Consideremos (figura 1) un rodillo de masa
m, renresentado mara simplifico= en formi de un »Hunin
A, sujeto a una varilla A B, cuyo extremo B describe
una recta I [i' con una velocidad constante V. &l pun-
to A estd sometido a desplazarse segun un perfil ¢ D
B G fcue comprende dos frucciones de cirrunaferenrina C
Dy I G, ambas tangentes a una re~t» L L' parnlel” a
M W', L~ parte D & de este perfil es porilela a L L'.
#1 arco ¢ D tiene mor ~entro 0 y por radio r. y el ar-
co & G tiens nor eentr~ J' y por radio R.” Suponemos
ademde rue M L' y L L' estdn dfspuectac en un nleno
horizontal. de runzvs ~ue n~ hoy lugar & tener en cuen-
ta 13 arcidn 2 la gravedad.

Cuani~ el punto a feczcrine ¢! &reo C D, es~

1% :nmimndo en ra*a instante de una ve'ocidad angularw
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alrededor Agl rentro C. & ecsta velocida? =sngular co-
rre~meade unu fuerz: sentr{fuea.
> | F=mt)or
wste fuerza e 1irfgi?a sobre el mafio OA
y pnede 2e=camnconerse on dosfuerzas ' oy ¥". la rri-
mera, F', tiende a arrastrar el perfil ¢ D parslela-
mente a L L'hacia la derecha en la figurs 1. La fuer-
za F" tiende & aplicar el perfil ( D sobve la base L
L.
cuando el nunto A hoya llegado a D, su ac-
niédn =obre el perfil cesard y no se reanudard sino a

partir del punto £ y hasta G.

Supongamos el punto A 1legaudo a A'; B esti
entonces en B'. &l punto A estéd en este momento anima-
’ do de un~ velocidzd angular OJ' alrededor de 0', y a

esta velocidad angular corresponde unz fuerzs f tal que
*? = m)° R
20 fsta fuerz: es Airigids scain 1 rsiio C'
A' ¥y puede descompenerse en A0s fuerzas f' v f", La
comronente ' tiende s crrastrar el prerfil B G parale-
Yomente a L L', pero a la iz uierda Je la figura 1, al
Taso dué f" tiende a anrlicar dicho perfil cobre la .
25 hoce L L.
' fomando un casn~ particuler (Tigura 2) vamos
a wostrar el ~rden dc magnitu® relative de las fuerzas
Fyfyde sus componentes Ty,

bupongamos tue R=2 T y que @) arcc ¢ Dwg0f,

A0S, K= 3/2 YK = 602.
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La longitu E P (figura 2) es entonces igusl
a 2r sen.X= 1, 72 r,
Para obtener las velocidades angulares me-
dias corresvondientes al trayecto de los arcos C D y
E G, podemos tomar como unidad de tiempo los espacios
recorridos por el bunto B, ya que hemos supuesto cons-
tante la velocidad de este punto. Supongamos que B se
desplaza sobre la paralela trazada por 0 a L L', que
la lopgitud B A = 2r. El 4ngulo B' ¢ O es entonces
igual aol, Entonces es fécil mostrar que, durante
el trayecto del arco C D, el punto A ¥y la biela giran
en 90¢ durante un tiempo proporcional a 0,72 r y que,
durante el recorrido del arco E G, el punto A y la bie-
la giran en A0? durante un tiempo pfﬁ%arcional a 2r,
Las velocidades angulares de A a 1o largo de C D y a
lo largo de E G estardn, pues, en la relacidén de 125
a 30, |
Si‘suponemos constante le velocidad angulsar
del punto A durante el trayecto de los arcos en cues-
tién, las fuerzas F y fltendrén por valores:
F=m 1257, r = 15625. m r
£ = m. 30°, 2r = 1800. m §
In D y E, se tiene como valores nara F' y f';
F' = F = 15625 m 1
' = f.3en., 602 =« 1550 m r,
Se ve por lo que precede que e}l esfuerzo f'
que solicita el perfil hacis la izquierda puede fécil-
mente ser del orden del décimo del esfuerzo F' que so-

licita este mismo perfil hacia la derecha en el di bujoe
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Se phede trazar un diagrama que represente las variacto-
nes de F' y de f' en funcidén de los desplazamientos de
B.

En la figura 3 se han figurado en abscisa
los desnlazamientos de B tomando como origen el lugar

correspondiente a la posicidén de B para la cual A coin-

cide con C, En ordenada se han figurado los.valores

‘de F' (positives) y de f' (negativo),

3i sé admite que el perfil C D E G se des-
plaza produciendo un trabajo, bajo el efecto de las
fuerzas que ejerce sobre 81 el opunto A, se ve que el
trabajo motor y el trabajd resistente estén represen-
tados por las superficies rayadas de la figura 3.

Para simplificar, se despreciard el trabajo
resistente v se evaluaréd la fuerza media correspondien-
te a la’fuerza variable F'; gsesa (% esta fuerza media,

Un cédlculo Pécil muestra que tiene por valor:

R

Es este el esfuerzo que supondremos para sim-
plificar que actia constantemente sobre el perfil C D
durante el tiempo en que el punto A estd en contacto
con é1.

£1 punto A recorre el perfil C D durante un

tiempo t que tiene por valor
+ oI_(2 sen.oC—1)
v

E1 espacio recorrido por el perfil C D (con
una velocidad v) durante este tiempo serd:

e = V. t = -;-. r (2 sen.SC~-1)
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Durante el resto del recorrido, se hace abs-
traccidn de la longitud D B y como se desprecia el tra-
bajo resistente correspondiente al desplazamiento del
punto A, a lo largo de & G, se tiene un desnlazamien-
to de B igual a 2r cuando A nasa de E a G, Este des-
nlazamiento se produce durante un tiempo

) 27r
* 7
'

El perfil se desplaza durante este tiempo
en una distancia

e'c—-—v—-oar
v

Désignemos por19 una fuerza que, actuando
sobre el perfil durante todo el tiempo del desplaza-
miento de A & 1o largo de C D y & G, nroduce un tra-
béjo igual al de la fuerza é? cuando A recorre el ar-

co C D. El desplazamiento del perfil, cuando A lo ha

.recorrido completamente, se calcula del siguiente mo-

do:
El desplazamiento de B, suponiendo nule la
longitud D E, tiene por valor: r. (2 sen.C4+1). EI

tiempo correspondiente es
4m = T (2_sen.QC+1)
; v ‘

A este tiempo corresvonde un desplazamien-
to del perfil
LA
e" = « r (2 sen, 1),
- ( o 41)

Eseribiendo que

?'e'éoe"
se obtiene
2. sen o~ 1
| ~fP - TEmET



10

15

20

25

154749 -7

Ahora bien,p = 2 (V- 7),

designando por K una constante,

Por consiguiente

2 can me
0- T R -V -k - v°

y el trabajo correspondiente seré
T = K", (V - V)a. v.

Esta expresiém permite, dé4ndose un valor de
V = a, trazar la curva que representa la variac16n de
T en funcidn de v.

La figﬁra 4 representa la marcha de esta
durva.

Esta curva corta el eje de las abscisas en
el origen. Tiene un méximo para a/3 y presenta un mf-
nimo que coincide con una raiz doble para el valor
Vv = a,

Segundo caso,

Este caso difiere del de la figura 1 por el
hecho de que aquf se desprecia la masa m del rodillo
repregsentada por el punto A (figura ) y se supone que
el punto A estéd sometido a una fuerza F1 constante en
magnitud y en direccidn y perpendicular a L L',

La fﬁerza Fl puede descomponerse en una fuer-
za F"y segin la normal en A al perfil C D y en otra
fuerza F"', segin A B,

La fuerza F". da, de una parte, una compo-

1
nente F’1 que tiende a desplazar el verfil hacia la de-
recha paralelamente a L L' y, de otra parte, una com-

ponente F""l que tiende a aplicar el perfil sobre la
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base L L',

Un razonamiento andlogo puede hacerse cuan-
do el punto A ha llegado a A' sobre la parte £ G . Pe-
ro para esta posicién, la componente F'2 paralela a L
L', es siempre mucho més pequefia que F'l por las dos
razonas sigulentes:

1) porque A' se encuentra en el arco E Gy
0' A' forma siempre un 4ngulo grande con L L';

2) porque la inclinacién habitual se hace
hacia atrds con relacién a al sentido del movimiento.

Si consideramos la fuerza ? 1, due seria
la fuerza media resultante de la integracidén de 1la

fuerza F', a lo largo del arco C D, vemos que F'1 y

1
por consiguiente @ 1» Son rigurosamente pronorciona-
les a F’l. Si, en particular, V es la velocidad de

B, vy si F'l es proporcional a V2, ge tiene:
2

‘ 2 2
F1 s'v F 1 K' v 4)1 K" v

Si se admite una disposicién correspondien-
te a la de la figura 2, A recorre el perfil C D duran-

te un tiempo igual a t, que tiene por valor
. T (2 sen0OC/- 1)
v

t

El espacio recorrido por ei perfil tiene
por valor
8 =V, t = ﬂ%ﬁs r. (2 sen.™C - 1)
Durante el resto del trayecto no hay tra-
bajo, y si se hace abstraccién de la parte D E, se tie-
ne para el desplazamiento de B el valor 2 r. El tiem-

po correspondiente es:

ar
i% t = = .
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&1 esnacio recorrido por el perf es enton-

ces

e' m v, t' = -1;. 2r
v .

Eligiendo una fuerza Cfl que, actuando cons-
tantemente, nroduce el mismo trabajo que dal, durante

el trayecto e, se tiene:

, v 2 sen 8- 1
- . . —— = K"' .V, v
¥ %1 V 2 sen41

Esta fuerza da un trabajo
2

T = K"', V. v
Para un valor dado de V, esta curva es una

parébola de ecuacién T, = k. v2

Taercer caso,-

Si se superponen ahora (figura 6) la curva
del tercer grado (p) obtenida en el estudio del primer
caso, vy la parédbols (q) que se acaba de encontrar exa-
minando el segundo caso, se obtiene una curva resultan-
te (s). Esta curve muestra que, designando por 8 el

valor de régimen de v, se obtiene entre 0 y &a/3 un au-

mento répido de la potencia transmitida, 21 paso que

entre a/3 y a, esta potencia transmitida queda compren-
dida entre dos 1imites relativamente estrechos,

Fs de observar que se puede & voluntad de-
formar las dos ecurves p y q. En efecto, el radio de
curvadura r del perfil no entra en la expresién de 1la
curva q, y por consiguiente, ésta no depende més que de
la masa m y del régimen V del drgano conductor.

La figura ? :epresenta otras dos curvas p, q

que dan una resultante s, diferente de la representada
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en la figura 6, en lo que se refiere a los regimenes
comprendidos entre a/3 y a.

Se concibe que por medio de un disnositivo
del género que acaba de éxaminarse, se puedes arrastrar
linealmente un mévil que opone una resistencia R, es-
to en todo régimen varisble y aunqﬁé“el mévil A sea
enganchado a ﬁn sistema uno de cuyos puntos B esté ani-
mado de una velocidad constante, Este dispositivo es
ventajoso por el hecho de que el pqr;de arranque es
importante.

La demostracién que acaba de hacerse, supo-
niendo los desplazamientos lineales’ﬁ%ra simplificar,
podria como es natural extenderse él caso en que el
punto B estuviera sujeto a moverse en un circulo. En-
tonces se ve uno conducido a enrolla%,la recta L L' se-
gin un circulo concéntrico al primero,

Las figuras 8 a 14 representan esquemética-
mente, 8 mero t{tulo de ejemplos indicativos y no 1i-
mitativos, siete formas de realizacigi del dispositivo
objeto del invento.

fin el caso de la figura 8, el dispositivo
comprende dos manivelas 1, 1! diametfﬂlmente opuestas

econ relacidn a un 4rbol conductor 2 sobre el cual van

' montadas., Al extremo libre de cada una de egstas mani-

velas van articuladas sendas bielas,,j, 3' que tienen
rodillos 4, 4' respectivamente, deStinados a aplicarse,
bajo la accidn de la fuerza centrifuga debida a la ro-
tacidén del 4rbol 2, contra el interior de una cémera

5 perteneciente a un Srgano conducido capaz de girar
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2. En lo que sigue se considerard unicemente el caso
del rodillo 4, pues las cosas ocurren de igual modo y
simultédneamente para el rodillo 4', El 4rbol.2 gira

a velocidad constante, en el sentido de la flecha 6,
Estando el rodillo 4 en la posicidén representada, em-
Pieza a atacar sin choque una rampa 7 del perfil S5 Bue
constituye una leva que obliga 8l rodillo 4 a desviar.
se de su trayectoria circular, para aproximarse al eje
de rotacidn. Por esta desviacién, la rampa 7 sufre
una reaccidn correspondiente al primer caso del estu-
4io tedrico precedente, y que tiende a arrastrar dicha
rampa en el sentido de la flecha 6. Si se supone que
el drgano conductor gira a la velocidad de régimen y
que el 8rgano conducido estd al principio inmévil, se
ve que cuando el rodillo 4 recorre la rampa 7, el 4r-
gano conducido es solicitado a seguir al 4rgano conduc-
tor, gracias a dicha reaccidn que depende de la curva-
dura de la rampa 7.

Cusando el rodillo 4 llega al vértice 8 de .
la rampa, termina la accidén de arrastre debida a 1la
reaccién supradicha y el rodillo 4 .efectda una desvia-
cién en sentido contrario de la precedente, para venir
a encontrarse en el mismo radio que en el origen,.des-
pués de haber recorrido una rampa opuesta 9, quee s
con preferencia mds larga y de curvadura menor que la
rampa 7. En.pura teoria, podria sdmitirse que a par-
tir de 8 el radio nasa bruscamente al vaelor inicial.

En este caso no habria ninguna influencia retsrdatriz
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debida a la desviacién retrbégrada del rodille a lo lar-
go de la rampa 9, pero, por el contrario, habdbrifa un
choque debido al salto por el rodillo bajo el efecto
de la fuerza centrifuga y del cambio brusco de radio
del nerfil 5.

A consecuencia del trayecto repetido del ro-
dillo 4 sobre la rampa 7, el 6fgano conducido se acele-
ra y llega un momento en que la velocidad relativa del
rodillo 4 con relacidn a le rampa 7 tiende a anularse.
En el momentd en que se alcanza el sincronismo, el ro-
dillo 4 se inmoviliza en cualquier parte a lo largo de
la rampa 7, v el arrasstre tiene lugar ini camente bajo
el efecto de la accidén debida a la fuerza centrifuga
que 'se ha estudiado en el curso del segundo caso del
estudio tedrico., HEsta accidén, como se ha visto, es in-
dependiente 4 radio de curvadura de la rampm 7, y es~
to se comprende porque entonces el rodillo 4 estd inmé-
vil con relacién a dichea rempa y no sufre ys desviacién
por la existencia de la misma,

Es evidente que las rampas ?' y 9' son idén-
ticas respectiﬁaménte 8 las rampas 7 y 9 vy que lo que
se ha descrito con relacidén al rodillo 4 es anlicable
al rodillo 4°'.

Bl dispositivo simétrico de la figura 8 es
ventajoso por razones de equilibrio. Es evidente que
se podria multipliear el nimero de rodillos y el de
rampas,

En el caso de la figura 8 la bhiela 3 impul-

sa el rodillo 4. ©En efecto, es mlds ventajoso proceder



10

15

20

25

) E »’, ot
e
. Sora x
. L8494
;?[“"‘L PR
‘ I 1
)
ok

194742 -»- "N

asf que hacer que una biela tire del iodillo 4,

En el caso de la figura 9, el rodillo 4 es
sostenido por un brazo rectilfneo 10 que se desliza
radialmente en un brazo 11 montado sobre el 4rbol con-
ductor 2. Un resorte 12, gque por lo demés no es indis-
pensable, solicita el rodillo 4 a permanecer en con-

tacto con el perfil 5, unido al drgano conducido, in-

‘eluso cuando 8l drbol 2 estd tmmévil.

Bl funcionamiento de esta forma de realiza-

cién no difiere esencialmente dé la de la figura 8,
Bn efecto, mientras el drgano conducido gira a veloci-
dad inferior a la del 4rbol conductor, el rodillo 4 su-
fre una desviacidén al recorrer la rampa 7, desviacién
que produce una reaccidén que tiende a arrastrar el 4r-
gano conducido y depende de la curvadurad la rampa 7.

En el curso de la desviacién retrégrada a
1o largo de la rampe 9, el efepfo retardador debido a
la desviacidén de sentido contrario es muy débil, préc-
ticamente despreciable con relacidén al esfuerzo de a-
rrastre ejercido sobre la rampa 7. El1 hecho de haber
suprimido la biela % de la figura 8 no modifica esen-
cialmente el funcionamiento.

La forma de realizacidn de la figura 10 es
andloga a la de la figura 9, y sdlo difiere de ella por
el hecho de que el rodillo 4 estd unido al &rbol 2 por
un rombo articulado 13, &n este caso se ha previsto
ademds un rodillo 4' unido en igual forma al &rbol mo-
tor y dispuesto simétricamente con el rodillo 4, Hay

entonces, como en el disposiiivo de la figura 8, dos
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ramnas 7, 7' que sirven pera el arrastfe del Srgano con-
ducido.

Zn el caso de la figura 11, el.rodillo 4 es-
t4 unido al 4rbol conductor 27por mediagién de un bra-
7o eldstico 14 que cede en cierta medidé cuando el ro-
dillo 4 coopera con la rampa 7 y restituye la energia
as{ almacenada en cuanto el rodillo 4 deja la rampna 7
y liega a la rampa 9. Este enlace eldstico ofrece la
ventaja de disminuir sensiblemente la importancia del
efecto retarda-dor debido a la desviacién retrégrada
de 1s masa 4 a lo lafgo de la rampa 9.

La figura 12 representa una forma de reali-
zacidn en la cusl el rodillo 4 estéd unido a una manive-
la 1 por mediacidén de una biela de longitud variable
que colprende una parte 15 que resbala en una parte tu-
bular 16, y un resorte 17, dispuesto en el interior de
esta parte 16, solicita constantemente al rodillo 4 a
aparterse lo més posible del punto de articulacién de
la biela sobrse la manivela, El funcionamiento de esta
forma de realizacidn es por completo andlogo al de la
figura 8. Sin embargo, esta disposicidn tiene la ven-
taja que se ha indicado con relacidén a la figura 11, o
sea que la energia almacenada por el resorte 17, cuan-
do cede durante el recorrido de la rampa 7 por el rodi-
110 4, es restitufda durante el recorrido de la rampa
9 y permite as{ obtenser una disminucién del e fecto re-
tardador,

En la forma derealizacidn de la figura 1%,

el 6rrano conducido es solidario de un drgeno que tiene
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una camara de perfil 5, como en el caso de la figura

8. Este érgano conducido es igualmente solidario de

otra pieza de perfil 5a, PRos perfiles 5 y 5a consti-
tuyen en cierto modo una corredera para el rodillo 4,
La rampa 7 hace el mismo papel que en las formas de
realizacidn precedehtes. En el momento en que el rodi-
110 4 deja la rampa 7 y llege a la posicidén represen-
tada de trazos llenos, encuentra una rampa 7a que per-
tenece al perfil 5a, el cual estd nerfilado de manera
que hace desviarse el rodillo con relacidén a la trayec-
toria que seguirfia si no existiera 1ls parte que sigue

a la rampa 7?7 (parte 9), es decir, si el perfil 5 pasa-
ra bruscamente del radio mfnimo al radio méximo. Por
1la desviacidn del rodillo 4, la rampa 7& sufre una reac-
cidn que tiende a arrastrar el Srgano conducido. Asi
pues, el rodillo 4 produce un efecto de arrastre, no
sbélo durante su desviacidén debida & la rampa 7, sino
también durante su desviacidn retrdgrada, que en luger
de efectuarse libremente bajo la accidén de la fuerza
centrifuga, como en las formas de realizacién preceden-
tes, tiene lugar en forma obligada bejo la accidn de la
rampa 7a.

En el momento en cue el rodillo 4 cesa de
estar sometido a la accién de la rampa 7a, se encuen-
tra de nuevo aplicado por la fuerza centrifuga contra
la parte 18 de radio méximo del perfil 5,

Zn todas las formas de realizacién descri-
tes hasta ahora, se hamhlado de un rodillo que gira

en un plgno perpendicular al eje de rotacién de los #ér-
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boles conductor y conducido.

La Tigures 14 muestra otra forma de reallza-
c¢cién en la cual ei rodillo gira sobre un eje paralelo
a la componente principal de la desviacidén que la leva
hace sufrir al rodillo cuando hay movimiento relativo
entre los érganos conductor y conducido. En efecto,
el 4rbol conductor 19 es solidario de un plato 20 dis-
puesto cohcéntricamente a una pieza 21, de seccidén anu-
lar, concéntrica del 4rbol conductor y solidaria de un
drvol conducido no representado. E1 corte de la pieza
21 tiene una parte 22, 22' situada en un plano perpen-
dicular al &rbol 19, y dos rampas 2%, 23', que repre-
sentan el mismo papel que la rampa ? en las formas de
realizacidn precedentes. Una rama 24, 24' sigue a la
rampa 2%, 23' y representa el mismo papel que la rampa
9 de las formas de realizacidn pfecedentes. Una ruede-
cills 25 rueda sobre las partes 22, 23, y 24 cuando el
édrbol' conductor 19 gira en el sentido de la flecha 26,
El eoje de dicha ruedecilla va sostenido por un estribo
27, unido pbr un paraleldgramo articulado 28 a2 una pie-
28 29 sujeta al plato 20. Unos medios no representados
actian verticalmente sobre el estribo 27 para aplicar
constantemente Ja ruedecilla, con cierta fuerza repre-
sentada en %0, contra el corte de la pieza 21. Cuando
hay movimiento relativo entre el 4rbol conductor y el
conduecido, es decir, cuando este dltimo gira menos ré-
pidamente que el primero, la ruedecilla 25 se desvia
de su trayectoria plana en el mdmento en que ataca la

rampa 23, Bsta desviacidn produce una reaceidn sobre -
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esta'rm que tiende a arrastrar la pieza 21. Una vez
pasada la rampa 23, la ruedecilla vuelve a bajar por la
rampa 24 bajo el efecto de 1la fuerza 30. En este caso,
como en las otras formas de realizacidn descritas, la
desviacidn retrégrada de la ruedecilla 25 que vuelve &
la posicidn primitiva en la parte 22 determina una reac-
cidn opuesta a la primers pero hucho méds débil que és-
ta,

, Cuando se ha realizado el sineronismo entre
los 4rboles co?ductor y conducido, la ruedecilla se im-
moviliza en una posicidn de equilibrio en alguna parte
de la rampa 23, y entonces el arrastre sdlo tiene lugar
bajo la accién debida a la fuerza 30. Esta fuerza pue-
de obtenerse por accidn centrf{fuga de una mesa que gira
con el 4rbol 19 y actida sobre elestribo 27 por media-
cidén de una palanca, Esta fuerza podrfa también ser
constante. Ademds podrfa variar siguiendo la posicidn
relativa de la ruedecilla éon relacién a la piezal, se-
gin cualquier ley fijada de antemano, por ejemplo, gra-
cias a una leva que gire al mismo tiempo que la pieza
21 y que actue sobre el estribo 27 por medio de un re-
sorte, As{ podrfa obtenerse, por ejemplo, que la fuer-
za 30 fuera méxima en el momento en que la ruedecilla
estd en contacto con la rampa 23 y minima en el ﬁomen-
to en que estd sobre la rampa 24,

%1 perfil 9, en las formas de realizacién re-

presentadas, tiene por objeto permitir la vuelta sin cho-
ques del rodillo 4, a posicién alejada del eje de rota-

cién, Este perfil puede, naturalmente, hacerse de ma-
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nera que a la velocidad de régimen la presidén del rodi-
1lo sobre dicha rampa 9 sea tan débil como se desee,

En ciertos  casos, puede ser ventajoso hacer
que la leva constitufda por la rampa 7 sea mandada de
manera gue venga progresivamente a posiciénnd§ coone-
racién normal con el rodillo 4, En la figura 11 se ha
indicado esquemdticamente una disposicidn de este gene-
ro, In este caso la parte que comprende las rampas 7
vy 9 estd formada por una pieza que pivota sobre un eje
paralelo al 4rbol 2 y estd situada en 31 al comienzo
de la rampa 7. Medios exteriores no representados per-

miten hacer desaparecer completamente la rampa 7 del

perfil circular 32, de manera que la ruedecilla no su-

fra ninguna desviacidn en el curso de su rotacién, Es-
tos mismos medios permiten hacer (e pwrexer progresi-
vamente la rampa 7. ®Esta dispesiocién permite hacer a-
rrancar sl é&rbol conductor 2 y agelerarlo hasta la velo-
cidad de régimen sin que la ruedecilla 4 encuentre re-
aistencia; y no‘llevar la ruedecilla 4 a cooperar con

la rampe 7 sino después de alcanzarse esta velocidad de
régimen. Esta construccidén es interesante para utili-
zér el dispositivo como mecanismo dé arranque., Como es
natural, se podr{a hacer, por ejemplo en el caso de'las
figuras 8, 9 y 10, que no sea la ramna 7 la conducida
progresivamente a posicién de cooperacidn con el rodi-
110, sino que sea éste el que pueda ser conducido pro-
gresivamente & cooperacidn con la rampa 7, Tales medios
obligarfan, pues, el rodillo 4 a permanecer a un didme-

tro més débil que el de la regidén 8 (figura 8), mientras
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no deba haber cdoperacién entre el rodillo y la rampa
7. Estos medios permitirfan la cooperacidn progresiva,
dejando crecer progresivamente la distancla del rodillo
4 al 4rbol 2.

Lo que se ha dicho a propdsito de los diagra-
mas de las figuras 6 y 7 y de la fuerza 30, muestra que

la curvadura de la leva sobre la cual actuan el rodillo

4 o la ruedecilla 25 para producir el arrastre del 4r-

gano conducido, y el valor instanténeo de la fuerza con

la cual dicho rodillo o ruedecilla se aplican sobre 1la
leva, pueden elegirse de tal manera que cuando la velo-
cidad del drgano conducido 13 crece a partir de cero ba-
jo el efecto del arrastre debido al dispositivo, la ley
de variacién de la potencia transmitida del 6rgano con-
ductor al conducido, se acerque todo 1o que se desse a
cualquier ley fijada de antemano.

En las formas de realizacién de las figuras
8 a 13, el rodillo 4 es desviado vor la rampa o rampés
? de su trayectoria normalmente circular. Como es na-
turel, podri{s preverse que esta trayectoria de que se
desvia sea, ho circular, sino, por ejemplo elfptica o
de cualquler otra forma deseada, Es£o podria estar in-
dicado cuando se tratara de transmitir el movimiento de
un 46rgano conduetor con una velocidad de rotacién cons-
tante a un 4rgano conducido que debe recibir una veloci-
dad periddicemente variable segin clierta ley, o vicever-
sa, h

Los dispositivos descritos pueden utilizarse

en especial como acoplamientos, como embragues, como me-
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canismos de arranque y como variadores dé velocidad, co-
mo se acaba precisamente de indicar.

Tiene la ventaja de permitir la transmisién
de la potencia del drgano conductor al conducido sin
otra pérdida quella debida al roce de rodamiento de la
ruedecilla o el rodillo.

Asta solicitud, que corresponde a la presen-
tada en Suiza, el 26 de Septiembre de 1940, bajo el ni-
mero 59,768, se acoge & los beneficios del artfculo 51

del Estatuto vigente sobre Propiedad Industrial,

TWEWEmEI IR

E 2 1 31 ] N OT A ssco=x

Los puntos de invencidén propia y nueva que
se presentan para que sean objeto de esta Patente de
Invencién en Espafia, son los siguientes:
| 19, Un dispositivo de transmisién de movi-
miento de un 4rgano conductor a un érgano conducido,
caracterizado por que contiene, de una parte, por lo me-
noévuna masa arrastrada por uno de dichos érganos y,
de otra parte, por lo menos una leva unida al otro 4r-
gano y contra la cual, por lo menos en el momento de la
transmisién de movimiento, dicha masa viene a aplicar-
se con cierta fuerza ejerciendo asi una accidn que tien-
de a arrastrar el 4rgano conducido, haciendo entonces
esta leva, cuando hay movimiento relativo entre los 6r-
ganos conductor y conducido, que dicha masa se desvie

de tal manera que sobreviene una reaccién que tiende
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tembidn a arrastrar el Srgano eonducido, disponiéndose

medios para que en tal caso dicha masa pueda sufrir ul-

teriormente una desviacidn de sentido contrario sin que

sobrevengs una anulacién de este efecto de arrastre.
2¢, Un dispositivo segin se reivindica en

el punto l¢,, caracterizado por que la citada reaccidn

es funcién de la curvadura de la leva.

22, Un dispositivo segﬁn‘se reivindica en
el punto 1¢,, caracterizado por que la fuerza que ejer-
ce la accidén mencionada es independiente de la curvadu-
ra de la leva, |

492, Un dispositivo seglin se reivindica en
el punto 1l?.,, ceracterizado por que dicha masa gira so-
bre un eje con uﬁo de los 4rganos conductor y conducido,
y porque dicha leva obliga a la masa & modificar su dis-
tancia a dicho eje cuando hay un movimiento reltivo en-
tre los érganos conductor y conducido para produecir la
reaccidén susodicha,

5¢, Un dispositivo seglin se reivindica en
los puntos 12, y 3?,, caracterizado por que dicha fuer-
za es funcidén de la velocidad angular de la citada masa
con relacidn a un eje sobre el cual estéd obligada a gi-
rar, |

69, Un dispositivo segin se reivindica en
los puntos 1le,, 2¢, y 32,, caracterizado por que la cur-
vadura de la leva y el valor instanténeo de dicha fuer-
za se eligen de tal manera que, cuando la velocldad del
drgano conducido crece a partir de cero bajo el efecto

del arrastpe debido al dispositivo, la ley de variacidn
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de la potencia transmitida del 6rgano conductor al con~

ducido se acerca tanto como se desee a cualquier ley
fijada de antemano,

7?. Un dispositivo segin se reivindica en
los puntos 19,, 2¢,, 3¢, y 6¢,, caracterizado por Qque
la citada ley es tal que el poder $ransmitido crezca
primero muy répidamente con la velocidad del drgano
condueido y después quede comprendido entre dos 1{mi-
tes fijados de antemano para una gama extensa de velo-
cidades del drgano conducido que comprende la veloci=
dad de sincronismo con el brgano conductor.

82, Un dispositivo segin se reivindica en
los puntos 1le¢,, 2?2, y 32,

92, Un dispositivo segin se reivindica en
el punto 1¢., caracterizado por que la citada masa rue-
da sobre ia leva, |

10¢, Un dispositivo segtin se reivindica en

el punto 12,, caracterizado por que la leva es mandada

‘de manera que se pone progresivamente en posicién de

cooperaciédn normal con la masa susodicha,

11°. Un dispositivo segiin se reivindica en
el punto 1l¢?,, caracterizado por que la citada masa es
mandada de manera que se pone'progresivamente en posi-
cidn de cooperacién normal con la leva, _

129, Un dispositivo segiin se reivindica en
el pﬁnto 1e,, caracterizado por que la citada masa gi-
ra en un plano, siendo cili{ndrica la leva.

1%9. Un dispositivo segiin se reivindica en

el punto le,, caracterizado por que la masa gira sobre
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un ejg paralelo a la componente principal de la desvia-
cién que la leva hace sufrir a la masa en cuestién,
cuando hay movimiento relativo entre los drganos con-
ductor y conducido.

142, Un dispositivo segin se reivindica en
el punto l¢,, caracterizado por que la masa esté uni-
da a un 4rbol por medio de una manivela y una bielsa
unide a su vez por una parte a dicha menivela y por
otra a la masa,

152, Un dispositivo segin se reivindica en
los puntos 12, y 1l4¢,, caracterizado por que la biela
empula a la masa cuando se transmite movimiento.

162, Un dispositivo seglin se reivindica en
el punto l9,, caracterizado por que la masa estd uni-
da a aquel de los 6rganos conductor y conducido que la
arrastra, mediante medios eldsticos que ceden en cier-
ta medida cuando la mésa coopera con la leva y resti-
tuyen la energfa as{ almacenada cuando la masa}déja la
leva, |

172, Un dispositivo segin se reivindica en
el punto l¢,, caracterizado por que la leva se hace
de tal manera que la masa la ataca sin choque,

182, Un dispositivo segin se reivindica en
el punto l¢,, caracterizasdo por que contiene varias
masas dispuestas de tal manera con relacidn a un eje
sobre el cual giran simultaneamente, que se equilibren,
siendo correspbndiente'el nimero de las levas.

. 19¢; Un dispositivo segin se reivindica en

el punto 19,, caracterizado por que tiene por lo menos
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uns segunde lava que desvia la nasa egezgntido contra-
rio & la primera, cuando hay movimiento relativo entre
los érganos conductor y condueido, estando hecha y dis-
pussta la segunda leva de menera que dicha desviacidnm
produzos una reaceidn que tiende también a errastrar el
drgano conducido. | | |

200, TUn dispositivo segfn se reivindica en
el punto 12,, caracterizado por que la masa efectia un
movimiento radial con relacidn a un eje de rotacidn so-
bre el cual gira aguel de los &rganos comductor y con-
ducido a que estd unida, cuasndo coopera con la leva.

212, Un dispositivo segin se reivihdica en
@l punto 12,, caracterizado por que‘los medios que per-
miten & la masa sufrir una desviacién en sentido oon-
trario & la que le hace sufrir la leva, comprenden una
partes que eonstituye una superficie de leva que sigue

a la leva citada, de manera que este movimiento de vuel-

" ta de la maaj@iyuga'lug&t prdoticamente sin choque,

220, Un dispaaitive:de transmisién de mo-

vimiento de un 8rgano condusctor a un &rgano conducido.

‘ Tal y como se ha descrito en la Memoria que

antecede, ilustrado en los dibujes que se asompailan ¥
para 165 fines que se han espeeifiocado.

.Esta Memoria consta de veinticuatro hojas

escritas a mdquina por una sola cara.

Medrid a 25 OCT. 1941 -
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