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MzMORIA DESCRIPTIVA
para so0licitar
PATEXNTE DE INVEECIO N
en
EsPrPala
por VEITTE afios

& nombre de J. M. VOITH, entidsd alemana, establecida en

Heidenheim,-Brenz, Alemania, por:

"UN DISPOSITIVO DE CONTROL PARA HELICES REGULABLES,
ASPACIALMENTE HILICZIS DE RUEDA DZ PALETAS".

Eg oonocido el sistema de proveer sl centro de
control de helices de rueda de paletas, en las cusles estas al-
timas reslizan un movimiento controlado de oscilaoidn sobre
sus ejes, de un regulador que desplaza el centro de control
en funcidén de una magnitud de direceidén gue da la norma para
el funcionamiento, como el nimero de revoluciones, el rendimien-
to, o similares, para gque la maquina motriz pueda trabajar con
un nimero constante o casi constante de revoluciones incluso
cuando se modifican las cohdiciones de funcionemiento {(por el
viento, las olas, la colocacidn del timdn o similares):4 Con
este dispositivo, y en las condiciones hidréulicas dadas en
cada caso, se debe siempre poder utilizar el pleno rendimiento

motor. Por consiguiente, seglin esta propuesta, en la inclina-
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¢idn de marcha no influye la palanca de mendo, sino un regu-
lador, sl paso gque la palanca de mando influye en la carga de la
maguina motriz.

Agta realizacidn tiene entre otras cosas el gran
inconveniente de que, para volver de cuslquier inclinacidn der
marcha avante a cualquier inclinacidén de marcha aetrés, no es
bastante retirar la palanca de mendo, porgue ésta no influye
mas yue en la carga de la maguina motriz y la puede llevar de
"toda" a "cero™ y otra vez & "toda", sino que ademés debe
preverse un dispositivo de inversidn, gue al pasar la paslanca
de mando por su posicién cero océsione una conmutacidn del
regulador a la direccidn activa contraria. Hate dispositivo
conmutador adicional dnicamente podria excusarse,- y esto so-
lo en una hélice de rueda de paletas-, si la inversidn se rea-
lizara, no reduciendo ls inclinsacidn de msrcha al cero y pasando
por el punto cero a la inclinacidn negativa, sino mediante
una oscilacidn periférica en 1802 del centro de control. Pe-
r0 este control por coordenadas polares ha resultado ser com-
pletamente inservible.

3in embargo, en una hélice de regulacidn normal
y en una hélice de rueda de paletas controlada por coordensdsas
rectangulares, en la cual la pslanca de mando influye en la
componsnte del impulso avante métrés dirigida a lo largo del
buque, y la rueda del timdn influye en la componente del im-
pulso dirigida en sentido transversal, el dispositivo conmuta-
dor adicionsl tiene gque acompsafiar & la propw sta de desplszamien-
to del centro de control pasando por un regulador. Como este

dispositivo adicional, sobre todo en las maniobras y espscial-
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mente en las marchas de revista, tendrla que ser servido muy
s menudo, o sea a cada paso de una pequefia inclinecidn parcisl
avante & una pequefia inclinacidn atrés y viceversa, y por con-
siguiente una maniobra de control serl{a demssiado dificil de

e jecutar, el dispositivo propuesto no ha llegado & realizarse
en las hélices de rueda de paletas.

La circunstancia de que, segin la propuesta ocon
regulador conoocida, la pslanca de mando no desplsza directa-
mente 1la inclinacidén de marcha sino mas bien la cargs de la
méquina motriz, supone ademés otro noteble inconveniente.

Con la pslanca de mando solo parcialmente desplazada, la car-
ga parcial que asi se regula limita el rendimiento de la ma-

gquina & una fracoidn del rendimiento méximo. Ahors bien, pa-

ra el regulador este rendimiento parcial es el rendimiento

méximo que nho permite rebasar por la influencia zn el centro

de control, por ejemplo en maniocbras del timdn, o:sea, por con-
gsiguiente, que el regulador, = cargsa parcial y meniobras del
timdn, retira la inclinscidn de marcha, sasunque entonces el
rendimiento de la méguina no esté aun plenamente utilizado.
HB8to tiene por oconsecuencia un retardo indeseado e injustifi-
cado del buque.

Seglin el invento, estas dificultedes se suprimen
por tal configuracidn del dispositivo de control que la palanga
de mando (rueda de control o similares) no actla sobre la car-
ge de la méguina motriz, sino directamente sobre la inclina-
eidn de marcha, al pasd@ua un digpositivo de influenciea adiclo-
nal (regulador o similares) dependiente del rendimiento de la

maquina, de 1la posicidn del timdn ete., encajs en el cierre
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de fuerzs entre el Organo accionsdo desde el puesto de mando
del buque (palanca de masndo o similares) y el dispositivo de
degplazamiento de la inclinsacidn de ls hélice. Con esta rea-
lizacidn, por ejemplo, ls inclinacidn de marcha se reguls fini-
camente sccionando la palanca de mando sin suxilio de un dis~
positivo sdicional, como una vélvula de conmutacidn o simila-
res, desde ls plera marcha avante, pasando por cero, & toda
marcha atrés. Por consiguiente se pusder comunicar al bugque,
en las maniobruzus, los = yvefiog impulsos de control svante ¥y
atrds que e ;uiera y con la Sucesidn de rapidez que se desee.
KBl dispositivo adicional de influencia deja asi el cierre de
duerza entre la palanca de mando y el dispositivo regulador
de lu inclinuacidn sin efecto durente tanto tiempo que, por
ejeuplo, los desplazamientos de la palanca de mando sean solo
pequefios y s8i se trata de una hélice de rueda de paletas,
mientras por ejemplo la rueds de timdn esté en posicidn cero.
Pero para asegurar a ls méguina motriz contra las sobre car-
gas o parea evitar fuerzas trans?ersales insdmisibles en los
desplazemientos de inclinacidn répidos 0 en maniobras de timdn,
encaja de tal modo en el varillsje de conexidn entre la pa-
lance de mando y la regulacidén de inclinacidén de marcha, que
esta inclinacidn retrocede automaticamente a un valor deseado,
por ejemplo, en ls medida del rendimiento mecénico de gue se
dispone o en la medida de la'posicién del timdn.

& continuacidn se explioca mas detslladamente el
invento con referencia al dibujo y se representa en algunos
ejerplos de realizacilne

La figura 1 muestra uns forma de realizacidn por
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via de ejemplo de ls intervencidén de un regulador, devendien-
te, del rendimiento de la méquina, en el varillaje de cone-
xidn entre le pslance de mando y el dispositivo regulador de
la inclinacidén. La figura 2 es el esquema de una hélice de
rueda de paletas con referencia a la cual se explican breve-
wente los conceptor "inclinscidn" y "medids de la inclinacidn®,
de una hélice de rueda de paletas. La figura 3 es una agrupa-
0idn de diagramss de marcha parsa explicar los conceptos de
"diasgrama de marcha" y "grado de carga". La figura 4 represen-
ta una forma del diégrama de marcha especialmente adecuada.

in la figura 5 se ve un ejemplo de rmlizacidn de un dispositi-
vo que influye en la inclinecidn de marcha en funcidn de la
posicidn del timdn, para hélices de inclinacidn de marcha y de
inclinacidén del timdn regulables, y la figura 6 es otro ejem=~
plo de realizacidn en el cual la influencia en la inclinacidn
de marcha y del timdn estd combinado por medio de un regula-
dor con otra influencia en la inclinacidn de marcha por la
inclinacidén del timdn.

#¥1 dispositivo regulador representado en la fi-
gura 1 se compone de una palanca correders 2 gue mediante la
varilla 1 ha de ser desplazada,por ejemplo, por la palanca de
mando, y cuyo taco de corredera 3 pusde ser desplszado por el
Arbol del regulador 4 en la guia de corredera. Ademés el ar-
bol del regulador esté conectado por las varillss 6, 7, con
la varilla de acoplamiento 6 que conduce desde el taco de co-
rredera al dispositivo de regulacidn. El1 movimiento rotatorio
del arbol del regulsdor depende, en ls impulsidén de vapor, de

la presidn de caldera por ejemplo, de tal manera que gira en el
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sentido de rotacidn indicsdo por una flechs, tan pronto como
la presién de la caldera ha descendido en una cuantia deter-
minada aun admisible. Si, por ejemplo, al arrancar el buque
la palanca de mando se pone a la inclinacidn de reposo, esta »
orden en el primer momento es transmitida sin ser influids.
Pero si después de largo rato no sobreviene la produccidn de
vapor, descenders la presidn de la caldera y pasandc por un
relevador de presidn inicisré una rotacidn del arbol del re-
gulador, que a su vez. pasando por la corredera, disminuye la
medide de la inclinscidn hasta que la presidn de la caldera
haya alcanzado de nuevo su altura normsal.

Para evitar cargas excesivas incluso de breve
durscidn, puede ser necesario disponer para la inclinacidn
de reposo un tope, porgue de este modo ge obtiene gl principio
la libertaed de desplazamiento temporal de la regulacidn de la
inclinacidn. Como éste dispositivo, debido a la presidn de
la caldera gque solo desciende lentamente, no resnonde ensegul-
da, si sobreviene un desplazamiento stibito de la inclinscidn
mas 8lléd de la inclinacidn de reposo, pueden aparecer aun &pro-
ximedemente hasta la inclinscidn méxima, sobrecargas de breve
duracidn de la méquina motriz. Esto se evita, en el ulterior
desarrollo del invento, controlando el arbol del regulsdor si-
multéneamente mediante dos magnitudes de medicidn distintas,
y esto, por ejemplo, en funcidén de la presidn de la caldera y
de una megnitud (carga, intensidad de corriente) que caracteriza
el momento de rotacidn de la maquina motriz. Tambien en esta
realizacidn resulta superfluo disporer un tope de inclinacion

de reposo.



e

BRV)

156

20

25

164690

son el dispositivo regulador descrito, incluso
en buques grandes se puede dar desde el puente directamente a la
h&lice la orden para la regulacidén de marcha, sin tener gue
pasar por el puesto de direccidn de la méquina. La regulacidn
de la medida ordenada de la inclinacidn de marcha tiene lu-
gar entonces, no inmediatamente, sino en la medida del rendi-
miento y de la cantidad de vapor de gue se dispone. Pero la
regulacidn cuida de yue la orden dsda se cuwpls en el tiempo
mas breve posible, y el puesto de mando, mediante una respues-
ta eléctrica de la medida de la inclinacidn, puede convencerse
en todo momento de la extensidn en que se hs ejecutado ya la
orden. UVe esta manera es posible, incluso en instalaciones
de bugques con impulsidén por vapor, égotar plenamente las ven-
tajas que resultan del principlo especial ds traveJo de las
hélices de regulacidn y de las hélices de rueda de paletas,
esto es, reslizar laes maniobras de marcha directamente desde
el puente sin pasar por el puesto de direccidn de la méquina.

En ls figura 2 se renresents el circulo descri-

to por los puntos seguidos de los ejes de las paletas de una
hélice d= rueda de paletas, o sea ol llamsdo circulo de pale-
tas K. En 81 se indican diferentes posiciones de 1:3 pale-
tas para la inclinacidén méxima de marcha. El centro del eirculo
ge designa con O, su radio con R y el punto de interseccidn de
las normales de las paletas con el diametro transversal éon N.
De igusal manera gue en la hélice del buque, tambien en la hé-
lice de ruedas de paletas lua inclinacidn H designa el trayecto
gue la hélice y por tanto el bugue, en estsdo libre de empujes,

recorrerian en el agua al terminar una rotacidén. Esta msgni-
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tud esta, seglhn la figura 2, en la siguiente relacidn con la
distancia ON del punto de control N al centro de la rueda Oy

el radio del circulo de paletas R:

- 7

Inclinacién H =2 4+ ON y H = 5& =1, 1o
cual se llama en medida de inclinscidn. Pgr tanto la medids
de inclinacidn puede representarse por el trayecto 5§‘ =.&;.
esto es, por la distancis entre el punto de interseccidén ¥
de las normales y el centro O. Con esta sencilla posibilidad
de representacidn de la medida de inclinacidn, en las obser-
vaciones de la relacidn de funcionamiento de 1ls hélice de
Voith-Sohneider se ofrece s la observacidn siempre esta magni-
tud en lugsar de la inclinacidn misma.

Bn la figurs 3 se ve una serie de dlagramas de
marche pars uns hélice de rueda de paletas a distintos grados
de cargs de empuqe. Zstos diagrsmes de marcha se han obtenido
por mediciones en modelos de bugue envla canal de corrients,
de tal msnera gque, mentemiendo constante el numero de revolu-
ciones de la hélice y la velocidad del buque, partiendo de la
marcha recta con la medids de inclinaciénigz; se modificd el

angulo de control <_ ., de cero a 3602. Los diagramas de mar-

oha sin dimensiones indican asi para distintos cs, en qué me-
dlda debe varisrse la distancia ON del punto de control (cen-
tro de control) del centro de la ruedsa con respecto al valor
de partida ONO, para conseguir una admisidn de rendimiento

constante de la hélice para cada é&ngulo de control, permsane-
oiendo igual el nfimero revoluciones y la velocidad del buque.

&1 grado de carga de empuje Sq que sirve de parametro, repre=-

senta entonces el empuje especifico o la relacidn del empuje
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total de 1la hélice en la marchs recta con la unidad de la pre=-
sidn de estancamiento de la velocidad de 1a corriente (V /2gvge)
¥y con la superficie de chorro de la hélice (P = longitud de pa-

leta x diametro del circulo de paletsa). Por consiguiente

) ='%7§—-Va »,

8 g e
Se veré que la medida de la modificacidn de in-

clinacidn por el varillaje de influencia segin el invento debe
gser siempre manor al aumentar Cg4» POTQUE en efecto, a cs = L6
gsea en el estado en que, a consecuencia de la falts de una ve-
locidad de corriente no se prefiere ninguns direccidn, el dia-
grama de control deoe ser un circulo con el radiosZ . El va-
rillaje de influencia debe colocarse, por tanto,de manera dis-
tinta correspondiendo al tipo de buque, que se manifiesta en el
grado de carga de smpuje.

Al disminuir la inclinacidn por el verillaje
de influencia debe, por ejemplo, llegarse tan lejos que para
cade éngulo de control resulte una admisidén de rendimiento
constante de la hélice, & igual nttmero de revoluciones y ve-
locidad del buque. Pero en la medida en que al gobernar re-
gultan sun fuerzas transvergsales de magnitud insdmisidble, la
configuracidn del‘diagrama de maroha y por tanto la colocsoldn
del varillaje de influencia deben tener ademés como base la mé-
xima fuerza transversal admisible, de marnera gque resulte una
ulterior reduccidn del disgrama de marcha. Por tanto, con un
dispositivo de control realizsdo segflin el invento, Gnicamente
por la adecuada construccidn del varillaje de influencia y re-
nunciando & una regulacidn accionable por ls méyuina motriz se

puede realizar cuslqulier diagrama de marche deseado.
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“n la figura 4 se representa un diagrama de mar-
cha como el que ha resultado adecuado para un tipo de buque
determinado. 32n ella solo se consigha la parte del diagrama
valeders para la marcha avante. Para comparar, se ha repre-
sentado en lineas de trazos un diugrema de marcha obtenido
solamente teniendo en cuenta la evitacidén de una sobrecarga
de la méquina motriz. BEs evidente que tal diagrsma no se
puede conseguir por medio de una regulacidn que solo esté di-
sefiada para evitar sobrecargas al psso que segiin el invento,
es posible sin mas configurar en la forma correspondiente el
varillaje de influencia.

Pars simplificar la construccidn del varilla-
je de influencia, en el desarrollo ulterior del invento se pro-
ponen compohnser el diagrama de marcha aproximadamente como ocur-
va de segundo grado o couiponerlo de curvas de ségundo gredo,
por ejemplo, de trozos de elipses o de parabolas, por ejemplo,
formando el radio mayor de la elipse por la méxime inclinacidn
de marcha & una inclinacidn cero del timdn, y el radio menor
por la inclinucidn méxima del timdn a una inclinacidn de mar-
c¢ha cero.

En la figura 5 se representa simplificadamente
un varillaje de influencia segfin el invento, en el cusl, pa-
ra una hélice de ruede ds paletas con desplazamiento de la
inclinacidén de marcha y de la inclinacidn del timén, la in-
clinacidn de marcha se desplazs en funcidn de la inclinacidn
del timdn. La figura reproduce en 1lineas de trazos la posi-
cidn del varillaje al colocar la pulanca de mando en "avante

toda" y estanic ls rueds del timdn en la posicidn cero, y en
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lineas 1llenas la posicidn cuando la palanca de mando estd to-
da avante y 1a rueda del timdn esti puesta toda & un lado.
Entre el varillaje 10 influido por la palancg de mando del
puesto de dirececidn en el puente y la espiga de control 11 del
gervomotor 18 que sirve para desplazar la ine;inacién de mar-
cha, se dispone una guia de corredera 13, que se compone de la
palanca de corredera 14 y del taco de deslizumiento 15. BEste
f1timo esté conectado con la varilla 16 que conduce a la espi-
ga de control, y en la cusl, en 17, pasando por unse pleza de
unidn 18, encaja une palanca angular 19 montuda en 20 en la
caja de la hélice. Ls palanca sngular 19 estd en conexidn, por
medio de la varillsa 21, con el brazo 22 de la palanca de tres
brazos 24 montade en 23. Zn el segtndo brazo 25 encaja la vari-
lla 26 que conducé a la rueda del timdn, y en el tercer bra-
2o 27 encaja la varilla 28 gue conduce & la espiga de control
29 del servomotor del timdn 20. La palanca angular 19 se des-
plaza siemore, y esto a cada rotacidn de la rueda del timdn,

a estribor o a babor, en le misma direccidn desde su posiocidn
cero. &n esta desviacidn unilateral de la palanca sngular 19,
el taco de dslizemiento 15 se aproxima &l punto de rotacidn

de 1la gula de corredera, y con ello reduce la inclinacidn de
marcha empujando atrés la espiga de control 1l1l. Con la confi-
guracidn correspondiente del trayecto de corredera se puede
conseguir la deseada configuracidn del diegrama. Como se ve
sin mas explicaciones, tambien aparsece la disminucidn de in-
clinacidn cuando la palanca de mando no esté en avante tode
como se representa, sino en cualquier posicidn adelante o

at réa »
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En lugar del varillaje con corredera represen-
tado en el dibujo, se pusde tamblen elelir uns realizacidn
compuesta excluuivemente de palancas y bielas, pero ademés
tambien pueden emplearse ievas con rodillos en vez de partes
articuladas. Tambien la mencibén de servomotores hidraulicos
como drganos de regulacidn de la inclinacidén de marcha o del
timén se ha dado solo por via de ejemplo; en su lugar podr{an
emplearse cuaslesquiera organoa desplazadores.

Para realizar la propuesfa gegln el invento pue-~
de usarse tambien un dispositivo eonstru{do. por ejemplo, co=-
mo el varillaje representado en el ejemplo de realizacidn
de la Patente alemana ntmero 709.575, pero que estéd variado y
construido correspondiendo a su misidn completamente nueva.
Segtin la misién gue servia de base & la patente antigus, el
varillaje en ella representado, que unia los dos drganos de
regulaciﬁn {servomotor de marcha y del timdén) para la influen-
ola reciproca, debe reslizarse de manera que la espiga de
control del servomotor de marcha al colocar el timdén se reti-
re siempre en tal medida gque las palancas de mando de las pa~-
letas no vengan a tocar en la caja de la hélice, o sea de ma-
nera que el punto de control esté siempre dentro del circulo
gque ge puede inscribir en el diasgrama de marcha tedrica, ¥y
que estéd formado por los cuatro arcos de circulo trazados con
los véstsgos de émbolo como radios, sobre los puntos de rota-
cidn de los véstagos de émbolo unidos a 1los servomotores en sus
posiciones finsles.

Ademés de &sto, segln el presente invento, el

varillaje se hacaéhora para resalizar una nueva misidn, de tal
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manersa que la retirsda de la inclinecidn de marcha en funcidn
de accionamiento de la ruede de timdn sea mucho meyor que el
que corresponderia & la retirada por las consideraciones cons-
tructives indicadas en la patente alemana 709.575. HEl disgra=-
ma de marcha efectivo segfiin el presente invento resulta por
tanto mucho menor que el circulo inscrito en el diagrama de
marcha ideal.

La reslizacidn de la figura 6 muestra el emplso
simulténeo de un reguledor segun ls figura 1, dependiente, por
ejemplo, de la carga o intensidsd de corriente de la méguina
motriz, para la influencias en la inclinacidn de marcha y del
timbén, y de un dispositivo de influencia segin la figura & que
actila entre el desplazamiento de la inclinacidn de mércha ¥
el del timén. Z2n ella, para las psrtes correspondientes de la
figura 6 se hsa elegido, en lo posible, los mismos signos de
referencia que en las figuras 1 y 5. Pars la represenfacién
ge supone que en la posicidn cero de la rueda del timén la
palanca de mando esté puesta en avante toda. La posicidn del
varillaje de control que de ello resulta estd indicada en 11-
neas de trazos. Ademas se supone que después de este desplaza-
miento desciende la presidn de la caldera de la instalacidn
motriz, y por tanto el arbol del regulador 4 se desplaza de ma-
nera que la inclinacidn de marcha se vuelve & reducir en una
medida determinada. La posicidn dd varillaje que de esto re-
sulta estd representada en lineas llenas.

Ademéas de 1a guis de corredera 13, 14, 16 de la
figure 5 y de 1a gula de corredera 2, 3 de la figura 1, se

dispona aqui otra gufa de corredera 33 pare influir en la in-
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clinacidén del timdn mediante el &rbol del regulsdor 4. Lsta
gula de corredera se compone de ls palanca angulsr 35 monta-
da en 34, con camino de deslizamiento 36 y el taco de desli-
zemiento 37, que estd unido a la varilla 28 que conduce & la
espige de control 29 del servomotor 30 del timdn. Como se ve,
el servomotor del timdn no as agui influido por el &rbol del
regulader, porynue le ruesda del timdn se ha supuesto sn posi-
cidn cero.

La combinacidn renresentada en la figurs 8 evi-
ta tambien las sobrecargas de lz instclacidn de calderas que
aun son posibles en una realizacidn segin la figura 5, por
ejemplo, si las maniobras del tiwdn, por razones determinadas
duran, por ejemplo, deuiusiado para realizar un circulo de re-
voluciones. Entonces el &irbol del regulsdor influye tanto en
la parte de marcha como en la componente transversal de ls in-
clinucidn de la hélice de rueda de paletas.

Esta solicitud que corresponde a la preseutada
en Alemania, el 22 de Febrero de 1943, bajo el nfmero V.39.737
XI/65 £ 3, se scoge a los beneficios del articulo 51 del vi-

gente Zstatuto-Ley sobre Propiedad Industrisl.

Los puntos de invencidn propla y nueva que se

presentan para que sean objeto de esta Patente de Invencidn
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en Hapsafia, por VIINTE afios, son los siguientes:

lc. Un dispositivo de control para hélices re-
gulables,.espeoialmente hélices de rueda de psletas, caracteriw
zado porque para evitar sobrecargas de ls maquina motriz en
desplazamientos de inclinacidn todo lo fuertes y rapidos gque
ge yuiera, y para impedir fuerzas transversales inadmisibles
en las hélices con desplazamiento de la inclinacidén de marcha
y de timdn, se dispone un aparato de influencia (regulador o
similares), que enceja en el cierre de fuefza del varillaje
de unidn entre la pslaunca de weno o similares que sirven direc-
tamente para el cambio de inclinacibn, y el dispositivo regula-
dor de la inclinacidn de la hélice, y que depende del rendimien-
to de la méquina motriz, de la posicidn del timdén o similares.

20, Un dispositivo de control segiin se reivin-
dica en el punto 1l¢, caracterizado porque el dispositivo de
influencia sirve para modificar una transmisidn dispuesta en
el varillaje de unidn entre la palanca de mano o similsres,

y el dispositivo de cambio de inclinacidn.

%2, Un dispositivo de control segiin se reivindi-
ca en los puntos 12 § 22, caracterizado porgue el cierre de
fuerza entre la palanca de mano o similares y el dispositivo
de cambio de inclinacidn esti formado por un sistems de palancas
con puntos de rotacidn desplazables, y porque el dispositivo
de influencis sirve para desplazar dichos puntos de rotacidn.

42, Un dispositivo de control segin se reivin-
dica en el punto 22, caracterizado porgue en el varillaje de
unidn entre la palanca de meno y el dispositivo de csmbio de

inclinacidn va montada una pslanca de corredera con taco de
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deslizamiento regulable por el aparato de influencia.

62. Un dispositivo de control segfin se reivindi=-
ca en los puntos 12 & 42, caracterizado porgque sl dispositivo
de influencia es accoionado por dos magnitudes de medida, por
ejemplo la presidn de la caldera y una magnitud {carga, inten-
sidad de corriente) que caracterizs el momento de rotacidn de
la mégquina motrie.

60. Un dispositivo de control segiin se reivin-
dica en los puntos 12 a 52, caracterizado porgue tanto en el
varillaje que conduce dslae palanca de marcha 81 dispositivo
regulador de la inclinacidn de marcha como en el que conduce
desde la rueds del timdn al dispositivo de cambio de la in-
clinacidén del timdn, interviene un dispositivo de influencia,

72. Un dispositivo de control seglin se reivin-
dics en los puntos 12 a 62, para hélices con inclinacidén de mar-
cha y de timdn desplazable, caracterizado porgue el disposi-
tivo de influencia esté construfdo de tal manera que resulta
un diagrama de marcha formado por una surva de segundo grado
0 compuesto de curvas de segundo grado, por ejemplo, uns €lip-
se, cuyo radio mayor corresponde & la plensa inclinacidn de
marcha & una inclinacidn cero del timdn, y cuyo radio menor
corresponde a la plena inclinacidn del timdn a una inclinacidn
cero de marcha.

8a, Un dispositivo de control segiin se reivindi-
ca sn los puntos 1o a 62, para hélices de rueda de paletas oon
dispositivo regulador de las inclinacidn de marcha y del timon,
caracterizado porque comprende no solo un dispositivo de in-

fluencia asctivo entre el dispositivo de cambio de inclinacidn
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de marcha y del timdn y que retira la inclinacidén de marche
en la medide de la inclinsecidn del timdn, sino tambien un dia-
pogitivo de influencis accionado por un regulador y que sctila
sobre 1la inclinacidn de marcha o sobre la inclinscidn de mar-
cha y del timbn.

90, Un dispositivo de control para hélices re-
gulables, especialmente hélices de rueda de paletas.

Tal y como se hs descrito en la memoria que
antecede, representado en los dibujos que se acompafian y con
los fines gque se han especificado.

Esta memoris consta de diez y siste hojas, es-
critas a médyuina por una sola carsa. , f’g FES.1944

Madrid,

P. A.
Alberto de Eizaburu
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