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PATENTE DX INVENCICHN
a favor de '
Se fe ALPA ROMEO, - domiciliada en MILANO ( Italia )
‘ pors |
"flecanismo de gobierno para los propulsorss de hélice

de paso variable "

Memo r_i a Degcecriptiva,

En los propulsores de hélice de paso variable duran-
te el vhelo, el mecanismo de gobierno debe ser ligero y ocupar
poco espacio, debe ser absolutamerte irreversible y debe redu-~
c¢ir 8l minimo el esfuerzo necesario para variar el paso. Estas
exigencias son completamente satisfechas por el mecanismo de
cobierno que constituye el objeto de la presente invencldn, me~
caniesmo gue comprendes una placa de gobierno gue gira con el
cubo deél propulzor y puede deslizarse en direccién axial sobre
el mismo, un Sérgano mévil en direccidn exial, no giratorio y

¢ - . 7 .
roscadd exteriormente, que. estd unido por su diametro interno
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al eubo de la placa de zoblerno y que exteriormente engrana
con una tuerca giratoria y no deslizable gque esta roscada in-
terioraente y contréla el movimiento gxial del drgano roscado,
estondo esta tuerca provista de una rosca externa que coopera
con un %ornillo gin fin que constituye un mando irreversible
y rodea al cubo de la placa de zoblerno.

Son ya conocidos y han sido propuestos con an-

terioridad, mecanismos de gobierno para propulsores, de paso

el cubo del propulsor y puede deslizarse en direccidn axial
sobre el miemo, un Srgano no piratorio y roscado exteriormente

unido al orgsne de gcbierno por mediaciodn de una pe stafla vuel=-

" ta hacis fuers, formada en. la prolongacidn axial del Orzano ros-

cado j una tuerca . iratoria, no deslizasble, de rosca interioxr
gue engrana con la parte roscada del drgano roscado, tuerca
que estd constitulda por una rueds dentada que engrana con un
pifidn, cuyo eje lleva una rueda que engrana a su VeZ conl un
tornille sin fin.

La invencidn se representa esqueméticamenfe-por
via de ejemplo, en los planos adjuntos.

En el dibujo, =a=~ es la placa de gobierno que
zirs con el cubo del propulsor y estd unida a las palas, =-p=-,
-p'=-, mediante articulaciones =-c-, =-c¢'-, La placa -z~ zulada
gocbre el cubo ~b~ por la cangl -d-, puede desplazarse en direc—
cidn sxial y este movimiento de deslizamiento es transforumado
en movimiento de rotacidn de lzs palas por las articulaciones
=Gy =Gl

Los desplazamientos axiasles son tranemitidos a
la placa -a= por el tornillo -e- a través del cojinete -f- el
cual puede ser un cojinete inclinado con dos series de bolas,
tal como se indica en el dibujo, o puede ser también un cojine-
te de ranura profunda o de empuje axiasl con dog series de bolas.
Este tornillo =-e—, solauente puede desplazarse en direccidn
axlal y en su movimiento, es guiado por los pernos -g-, -gt'-,

con 10 cual dicho tornillo no perticipa del movimiento de ro-—
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tacion dél cubho del propulsor. Bl tornillo -e~ engrana con la
tusrca -h- la cual ira en los asientos o apoyos =i=, -i'= jue
impiden el deslizamiento axial de las tuerca. La tuerca -h=- es~
ta provista exterioriente de una parte roscada para engranar
eon el fornillo sin fin -1-, el cual solzmente puede tener un
movimiento de rotazcidn alrededor dél eje =m=, 1 conjunto estd
encerrado en una caja -n-, -n'=~ asegurada a la parte frontal
el notor, o ¢nue forma perte intesrante de la armazon del mo-
tor, La cajs -n- ousde catar conetrulda de una o wmas plezas y
puede ser cerrada con la cublertn -n'-, apegurada mediznte tor-
nilios ~0~, =o'«, como se indics en el Aibuic o wediante eg-
DATTagOs O Pernos. ,
Les pernos de fijacidn pueden servir tumbidn
para éuiar'al tornillo -e- en cuyo caso sirven como log per-
nos de puia -g=, -gl-. ,
Se comprende que cuando gire el tornillo sgin fin

~h~ taubién zirard y desplazaré en direccidn

110 wa=, g 200 waddc del ccjinete -f=, a 1é nlaca
~g-, : laz cual al ;irar vroduciréd el deseadc Asgpluzauiento
de lus pulas =mediante las articulaciones -c-, —¢'-. '

Ias erticulaciones -c=~, —-c!'- pueden estar provis-
tay de tensores, tal como se vé en el déibujo, y estan unidas
a la placa ¥ a las palas de manera gue puedan pivotar. Sin
erbargo, esta unidn no forma pzrte de la presente invencidn.

%1l drbol ~m=- y con é1 también el tornillo sin
fin =l1= pueden ger conirclados ses por el piloto, a mano pox
nefiacidn de un drbol srticulado o flexible y un engranaje apro-
pisdo, 0 por un servomotor gue puede ser accionado automdtica=

mante.

Ll mecaniswo de conforaidad con le invencidn
atisface las exl_ehcics cspecificadas untericvaente, Coups
poco espacio, especialuente en direceidn longitudinal, porque

sus diversss partes estdn dispuestas una dentro de la otra de
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@opers (ue en v conjunto el mecanismo estd desarrollado subs-
tencialmente en un solo plano normal =1 eje de rotacidn del
propulsor. Bl esracio ocupado es también reducido por el he-
ehe de e 1z caja ~n¥, -n'- coté directamente unida a la ar-
mazén del motor o forma parte integrante de dicha armazdn a
la Que transmite la reaccidn del esfuerzo requerido para variar
el puso en el srad desezdo. Adends, el peso del mecanismo
a cuestibn es muy pequefio.

nl control del desplazamiento de la placa me=
diante el tornille sin fin asegura la necesaris irreversibili-
dud, rientras que la transmisidn del control wediante lus dos

uniones por rosca montadse en serie, la unidn entre -l- y -h-

¥ la unidn entre =h= y ~f-, permite obtener una reduceidn muy

considerable del esfuerzo zun cunndo se hayan adoptado valores
ralativanente grandes para ¢l paso de rosca.
¥ o T A

Se reivindics como objeto de esta patente:

1) iecanismo de gobierno para propulsores de
hélice de paso variable, que compren: una placa de joblerno zi-
rotoria con ¢l cubo del propulsor y deslizable en direcdidn
azlel sobre el mismo, un dSrgano movil sn direceidn axizl, no
siratorio y roscado exteriormente unido por su didmetro inter-
no al cubo de la placa de gobierno y gue enzrsna exteriormente
con una tuerce roscada interiormente, giratoria y no deslizable,
la cusl controla el movimiento exial del drgano roscado y es=
ta provista exteriormente de uns rosca cue coopera con un tor-
nillo s=in fin que constltuye un’ accionamiento irreversible y
rodea =l cubo de la placa de gobierno,

2) Yecanismo de goblerno de conformidad con la
reivindicmeién 1, en el cusl el drgeno roscado, la tuerca y el
toraillo sin fin estdn alojados en una caje gue estd cerrada
con una cublerta terninal gsegurada a lz caja con torniilos,
eEpaYTazos 0 DETYNOS,

3) Mecanismo de zoblerno de conformidad con 1a
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reivinddeseidn 2, =n el cual los pernos que assguran la cubier—

tasctlen de pernos de gufa para el movimiento axial del drgano ‘
r05cado.

4) ecanismo de goblerno para 1os propulsores

5 de hélice de pamo variable.
Ista momoria consta de cinco paginas, escritas

; poy una sola caras.

Barcelona 11 de Septiembre 1242,

Pe .Ao 14
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