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 PATENTE DE ifi’i-ﬂ“v EXCION
a :t'avor de

Don Em:lle DEI.’ETAII.IE. - dom‘lciliadé en BRUSELAS (Bdlgica)

- pors _ , 4
“ ' | " Hecanisma ’faz'iador de velociaadea"

: n {'a n d r :I j'a' .2 é*s c‘~-:¢-'r"”i vp- :1:7'.*1 v a*«

| iia presento 1mremo£6n sa reﬁere & ‘un mecanismo
‘variador de veiocidades, compuesto de dos &rboles ‘paralelos,
: aobré uno da log cuales, por lo menoe, eata montada una DOIeaﬂ'
g ;*ﬂ’e di&metto variable, conatituida. por una parte, por un primer )
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par de platos perpendiculares al eje de rotacidn, soliﬂariée uno
 del otro, y dispuestos entre otros dos platos que se mantienen
‘aplicados contra elloe, les gon paralelos y son solidarios en
rotacién uno de otro y por otre parte, por barras ouyos extre-
5  mos enocajen en ramuras dispuestas en ambos pares de platos de
modo que el désplazamiento angular de los platos de un par com
respecto a los del otro par,_provoda_una variacién &e distan-
cia de las barras al eje de rotacidn.
| Ya son conocidos mecanismos variadores de velo-

10 cidades de esta clase, que cdmprenden dos &rboles paralelos de
posicidn fije, sobre uno de los ocuales estd montada una polea
B de este género. En'estos mecanismos variadores ya conocidos,
| las ranuras correspondientes a cada par de platos tienen la
. forma de una espiral;ZQan tangente en cada punto forme un én-
15 gulo de 45¢ con el plano radial que paﬁa por dicho punto. Ade-
més las espirales de un par de platos estdn curvadas o dirigi-
dae en sentido inverso de las espirales del otro par de platos
de la misma polea. Resulta de ello que los extremos de las
barras gﬁiaaos én lag ranuras de loe dos pares de platos, tie-
20 nen la forma generél de un cugdrafo cuyos lados sean curvilf-
neos, y corresponden, en prinecipio, a fracciones de las espi-
rales que'limitan las ranuras. Sié-embargo, la variaqién'de
 la curvatura a lo largo de cada eepital, oblige a encurvar los
lados'curv11£néde mas alld aé io‘gué es necesario para adaptar{

25 10s a casi todas las posiciores que pueden ocupar.
En la préctica, esto conduce a redondesr los
dngulos formados por 10s lados ourvilfneoe. | ,
o ' Por conaiguiente, la gufa de las barras no es

perfecta y estas queaan iibres, en cierta medida, de cambiar

30 de orientacién con respecto a su plano radial medio, lo cual
ee'perjndicial para_ia cdnservgcidn‘de\la correa. '

nafpreséhte invencién tiene por objeto un me-

canismo variador de velocidades del tipo mancionado; el cual‘

"no presenta eate inconveniente,

Con este objeto, en el mecanismo variador?de
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. acuerdo con la 1nvenci6ng las ranuras en un par de platos solida- §

nuras en espiral eiguen‘un-trazado‘tal que su eje corresponde

) momento.-

,nnras.raaiaiea, son gufas prisméfidas;:cuya dimensién enrél gentis~

rios son radiales, mientras gue las ranuras enel gtro par de pla-%
tos tisnen la forma general défﬁna'aspiral,.y ademéé, las partes i
de las barras que enbajan'en las ranurag radiales estén guiadas eni
estas de manera que no puedan cambiar su orientacidn con regpecto 1
al plano radial‘medib de la ranﬁra radial corraeyamdienta a la
barra considerada, mientras Qque las partes de las barras que em-
cajan en ias ranurae en edpiral, son gorrones cilindricos.

Segin una forme de ejecucién sencilla dichas ra-

a ung espifélAde Arquinedes, que, en combinacién con la ranura
radiel contigua, provoca desplazamiénﬁoe»iadialea iguales de
lg barra correspondiente, para variacionee angulares iguales
de un par de platos canvzespecto al otro pars

Segln otra forma de ejecucidn, que permite man-
tener absolmtamente constante la tensién dq;la correa en el ca-
so de emplear dos poless de diémetro yariéble mnntadéa sobre ejes
a distancia congtante uno dé otro,'ﬁibhas reanurag en e gpiral ei-

guen un trazado tal qué, en combinaéién'conAlae'ranuras radiales,
teos deaplazémientos‘radiaieé*dé-las barras ﬁue ge producén_en la
polea de didmetro iariabie,:pbedeéenfé'la ley definida'pér la

8rmilas | - | - |
(3, - D,)?
‘ "4 E
en le cuasl L representa 1a langitud de la correa, E la distancia
constante entre los ejes de los doe Zrboles, T{ la relacién de la
1ong1tud de una circunferencia con su ‘didmetro D, el didmetro de

i
una de laa poleas y Dz el diémetro de la otra polea en el mismo

L=ZE+JL-(D¢3)?

v » Para obtener un guiadd perfecto de laeg barras sin P
complicar el montaje de estas entre los platos, deé acuerdo con’

la invencién, las ranuras radisles se¢ disponen en los platos in-
teriores, 'y las gufas de las barras que se»deslizah por estss ra-
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, 1nvenc16nvirén apareciendo en el cﬁreq’de la deseripcidn de los

do radial es superior al ancho de las ranuras radiales, mienw
tras que el difmetro de los‘gérrones ¢ilf{ndricos que encajan
en las ranuras en espiral es a 1o sumo igusl al ancho de las
ranuras radiales. |
Otras partieuiaridadés y detalles de la presente

planos que ge acompafian y que representan esqueméticamente, y
solo como ejémplo. algunas forma_'s de ejecucién d.el mecanismo
fariador segin 1la invencions |

‘Le figura 1 representa, en perspectiva, con sec-
ciones‘pareialee, una polea de diémetro variable de un mecanis-
mo variador de velocidades, de acuerdo con la invencidn;

Is rigura 2 representa, parte en vista por enci~
ma, y parté an_seccién:diametral,_un mecanismo variador de ve-
locidades segdn la invencién, que comprende dos poleas de didme~

- tro variable accionadas gsimlténeanente.

La figura 3 representa, de un modo andlogo a la
figura 2, unimecaniemo variador,de velocidades de acuerd oon
la iﬁvencién,.en el_cual;la\disposicién de accionamiento simul~
téneo de las dos boleaa‘dé"di&metré variable, difiere ligﬁraménr

te de la disposicidn representada en la figura 2.

Las figuras 4 y 5 representen, de un modo anflo-

"sé a la figura 2, otras dos variantes de un mecanismo variador

de velocidades de aéuerdo cdn71a invencidén,

‘En todas estas Iigurae, los mismos signos de re-
ferencia designan elementos idénticoe.

Ia polea de didmetro variable representada en
la figura 1 comprende un primer par de platoe w2~ y =3« perpen-

- diculares al eje de rotacidn -4~ Estos platos son golidarios

uno del otrO'por el hecho de que estdn fijados, por ejemplo por

medio de tornillos =5~-, gobre un manguito =6-., Estén dispuestos.

entre otros dos platos -7~ § =8+, paralelos a los plates =2-y
~3- y que se mantienen aplicados contra elles. Los platos =7~
y ~8= son solidarios en rotacién, por el hecho de gue estédn fi-
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jedos sobre énillos -9- y =10« por medio de tornillos, como =-11-
presentando interiotmente estos anillos ranuras paralelas al

eje =4~ dél arbol ~12-, y en-combinacién con nervios -13~ de
dicho &rbol, témbién_paralelos al eje de este.

' La polea'de digmetro variable de la figura 1
comprende, ademés barras -l4-, de las cuales solamente se re-
presentan dos en el plano, para mayor claridad.

Los extremos de dichas barras encajan en ra=
nuras dispuestas ex los platoa ~2=y =3=y =7~ y =8~. Las ranu~-
ras -15- de los platos -2- =3~ gon ranurss radiales, mien-
tras que las ramras -16—.ue_ios platos =7-y -8~ tienen la
forma general de espiral, Estas dltimas ramras siguen un
trazado tal que su eje corresponda a una espiral de Arquimedes,
que, en combinaecién con la ranura radial contigua, provoca'des-
plazamientoe radiales igualee de la barra oorreqpannionte, para
varianiones angularee 1gualeﬁ del par de platoa w2w, =3=, con
relacidén al par de plataa =Ty =Bey

‘ Las partes =17 de las barras -l4- que encajan
en las ranuras radiales ~15~ ss,preuenfan en forma de priemas.
Estén, pues, guladas en estas ranurag de menera que nb puedan

cambiar su orientacidn con relaeién al plano radial medio de

le ranura radial eorrespondiente a la barra considerada. Las
partes ~18- de las barrae -14- que encajan en las ranuras -16-
en espiral, son gorrones cilfndricos. | '

Para favorecer la guIa de 1aa barrae en las ra-
nuras radiales -15~, las partes prismdticas ~17- de estas barras
tienanvsn dimensidn,ﬁén?el,eentido radial, superior al ancho
de las ramuras radiales -15-s Fn cambio el didmetro de los

' gorfonee‘cilfndrioos ~18-4 que encajen en las ranuras en es=-

piral ~16-, es como mdximo igual al ancho de las ranuras ra-
diales =15-, Estas disposiciones de construceidn, junto con
el hecho de que las ranuras radisles estén dispuestas en los

platos interiores =2- y =3-, mlentras que las ranuras en es-
"~ piral estdn dispuestas en loS‘platos exteriores =7=- y =8-,
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_tienen por efecto facilitar eIrmcntaje de las barras entre los
pletos sin perﬁudicar el'gﬁiadd:de éetas‘barras en el curso de
sus mntimientos en sentido radiaI.A

4 il manguito -6-, que une los platos interi ores
-2= ¥ -3- de la polea de ﬂiémetrb‘vaziable, presenta interior-~

" mente ranuras helicoidales -19-, en lae cuales enaajan nervios

helicoidales =20« del érbol -12- Reaulta de elle que, 8l se
inmoviliza el 4rbol -12- gegdn su eje, mientras que se despla~-
zan los platos wfey =3ey =Te 3 ~8= parslelamente a este eje,.
los platos -2- 3 -3~ Eufren;un'desplaﬁtmiento angular con re-
lecién a los platos ~7~ y =6~, que quedan inndviles angular~
mente. . o : : :
EFl aesp1a¢amienzo>axia1.dé 108 platos 2=, =3-, 7= |
¥y =8= puede efectﬁarsé, ﬁa1ﬂcomoiee representa gn la figura 2, ?
por medio de um marco o bastidor =21- solidario de un véstago
~22~-m§v11 paralelamenfé“;i ejeJde los 4rboles ~12-,

| El mecaniamo variador de velocidades representa-
do en la figurs 2 comprende dos poleas de. didmetro varieble
de la misms clase que la :eprasenxada en la figura 1. Estas
dos poleas pueden eufrir‘dbapiaZamientca‘simulténeoé'parale-
lamente ai eje de los érbdles'dzéfpor elhshho de qﬁe eatén
gccionadas por el marco -21<, que les es comin. Este marco
termina en horquillqs'ﬂ23-'Que encaJan'en las renures cir-
culares ~24~ (figura 1) de loe enillos =9~y -10-. Pare que,
enﬁéétefmecaniemn‘var&aﬁai,Ylas barras de unas de las ﬁoleaa
sé‘acérquen dbvsﬁ eje de rotacidn, mientras que las barras
de 1a otraipoieawsefalejahfqé gu eje de rotacidén, basta que
en los pIatds exterior;§1—7- y'~8-~ﬂé‘unafda~estas poleas,
lag ranuras en espiral -16- estén dirigidas o curvadas ens en-
tiao‘inversa'deilas'ranurae énfegpiral;cérreepdndientes de
la ctra“pbléé;:ﬁnﬁla figura 1, se ha representado en trazos s
mixtos, como 1aé'espirales'ﬁiﬁﬁ-hgngde'pfeaentarse en una
de lag polecs de 4idmetro vafiéﬁle,,éuénﬂo las espirales -16-
de la otra polea de didmetro variable estdn dirigidas como se
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repreaenta en trazo lleno.

Se'podrian también obtener desplazamientos ra=

'd:lalea de las barras de las dos poleas, en gentido inverso una

de la otra, en el caso de ranuras en espiral curvadas en el
miemo sentido en las dos poleas, a condicidn de qﬁe eatuviesen
dirigidas en s entido inversr en las does poleaé, las ranuras y
nérvios helicoidales que acoplan los manguitos que unen los
platos interiores, y 105 £rbo1es'éobre loes cuales estén monta~-

doa dichos manguitos.

Por el hecho de ser 1gua1es los desplazamientes
axialee de loe platos ~2=-, y =3~y =7= y -8« de las dos poleas
del mecanismo variador, los desplazamientos angulares de 1los
platog =2=, =3-, con'relaC16n a los platos ~7~, =8=, son los
mismos para cada polea. For estér:trazadaa‘laa ranuras =l6-
gegin espirales dévArQurmedes,\los desplagamientos angulares
igueles de los platos =2-, =3-, con relacién a los platos =7=,
+8-, provocan desplatamieﬁtos-radiales'igﬁalea de las barras
~l4~. Resulta de ello que el didmetro de une de las poleas
disminuye o aumenta exactamente le misma cantidad que aumenta
o digminuye el didmetro de la otra polea, segin el sentido de

desplagamiento exial de los piajoa, teniendo esto por conse-

cuencia el hacer variar la velocidad al mismo tiempo que se
mﬁntiene practicemente constante la tensién de las correas.

En 1a figurs 3, se representa otro mecanismo
variador de veldcidades, en el cual los dos drboles sobre los
cuales estén montadas laa poleas de didmetro variable, se des=

plagzen axialmente en el mismo sentido por medio de un braze —25-,

montado sobre un véstago =26= deslizable segin un eje paralelo
a log doe &rboles, nientras queda fijo el merco -21=- que apli-
ca los platos =-7-, =8« contra los platos =2~, =3~

B 3 brazo ~25- estd constituido por una palanca
que puede girar en -27* con relacién al véstago deslizable -2 6=
y msntenerse en la posicién angular deaeada, por ejemplo por .
medio de un tornillo -28~ roaeado en una tuerca ~29- solidarie
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'-Blﬁraplica&os a smbos 1ados~de-ﬁnreje o espiga =32- de la pa-
o lanca =25~s 81 se hace variar la"posioiéﬁ angular de la palanca

“variador de velocidades de acuerdo eon la 1nvencidn, en el cual

_deaplazgn exialmente en sentidos opuestos, para hacer variar

-ca "‘,37"0'

. bol, para permitir la greduscién a volunted, de la tenaidn.de

del véstagow26- ; 1levando dicho tornille dos aniiles -30- ¥

-25~, ee puede graduar la tenei6n de la correa.
' En la figura 4, se representa otro mecaniamo

1os doa érboles gque llevan laa poIeas de didmetra variable, se

la veiocidad; Con éatetobjeto, eatos dos drbolea estédn acopla-
dos por un balgncin o palsanca _-33"’-’-agi"x'a‘boria en -3 4~ con rela-
cidn a la armezén -35~ que soporta los £rboles, Para'permitir
la ,gréd‘tiacidn de la tensidn de la correa, se monta el eje =34~
eh“una ranura'¥36-, de manera que ‘se pusda dqsplazarven un
gentido u otrec paralelamente al eje de log dos 4rboles que lle-~
van las pqleas,d&-diémetrO“variabie; Este eje =34~ puede mante-
nerse en cu&lquiet-posieidn) por ejemplo por media.de una tuer-

En la figﬁfa*s;'ae representa otrO'meeanismo va~
riador de velocidades de ‘ecuerdo con la inyencidn, en el cual

le variaeidn de velooidad ge proYoca, como en la figura 2, por
un desplazamiento de las dos poleas de diédmetro varisble para-
lelamente al aje de los &rboles -12- inmnviliZadds-axialmente;
Pero, en el caso de la figura 5, el saliente sélidario del 4r-
bol; en Iugér,de estar constituido por un nervio helicoidal
=20%, como en la figura 2, enté cbﬁstituido por una espiga =38=,
que enceja en una raﬁnxa,heliooidél del manguito ~6-. Las dos

poleas de didmetro varisble de la figura 5 se construyen del
mismo modo: La ranura helicoidsl de uno de los manguitos se
representa en -39-, Za eépiga -38~ puede deéplazarae parale-
lamente al eje del &rbol ~1l2- por una ranura -40- de este 4r-

la correa. ZEste desplaezamiento puede efectuarse accionando des~-
de el exterior una parte fileteada =41=-.

Hay que notar que, cuando se hace varisr log ra-
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dios de arrollamiento de una correa sobre dos poleas de didme~
tro variable, en cantidades iguales y opuestas, la tensidn de
la correa no queda abaolutamsnte constante. En efecto, si se
considera la tensién de la correa cuando loe difmetros de am-
5 bas poleas son iguales, sucede que cuando los didmetros son
desiguales, & consecuencia de la obliqpidad'de las dos ra-
mas de la correa, la longitud de la'correa no es exactamente
la misme, de modo gue resulta diferente 1a teneidn de la eorres.
fe puede construir un mecanismo variador en el
10 cual la tensidn de la correa quefe absolutzmente constante en
el curso de una variascidn de velooidad,-egcogiendo, para les
ranuras en e spiral, un trazedo ligeramente diferente de la es~
piral de Arqufmedes, siendo tal este trazado que, en combina-
. cién con las rammras radialee, los desplazamientas radiales de
15 las barras, abedezcan ‘a la ley definida por la férmulas

(D 2

1 =D

. 2)
4 E

en la cual L repreaenta la longitud de la correa, E. la dis=

ann-r Tr (2, -t-nz)«t»

tancia constante entre log ejes de los dos drboles; U la rela-

cidén de la lengitud de una circunferencia a su didmetro, Dy el

el didmetro de la otra polea

20

didmetro. de una de las poleas y D2

en €l mismo momentos

Como es eviéente, la invencidén no se limita ex-

‘clusivamente a las diferentes formas de ejecucién representadas,
25 - "y se pueden modificar de muchae meneras le forme, disposicién
y constitucidn de.alguﬁ;a de ios elementos que ihterfienen en
- la ejecucidn del mecanismo, a condicién de que estas modifica-
ciones no estén en contradiccién con lae reivindicaciones si-
guientess -
30 | F_ o0 7 4

Se reivindica como objeto de estas patente:

1) Mecanismo variador de velocidades, compuesto
de dos 4rboles paralelos, sobre uno de los cuales, por lo menos,
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 esté{ montada una polea de didmetro variable, constituida, por
una parte, por un primer par de platos perpendiculares al eje

de rotscidn, solidarios uno del otro, dispuestos entre otros
dos platos que se mantienen aplicados ¢ontra‘elloa, les son
paralelos y son solidarios en rotacién uno de otro, y por otra

. parte por barras cuyoe extremos enoajan.en ranuras_diSpﬁpstas

en los citados platos de modo que el desplagemiento angular de
los platos de un par, con relacidn a los del otro par, provoca
una variacidn de distancia de las barras al eje de rotacidn,
caracterigado por que las ranuras de un par de platos solida-
rios son radiales,~mientras que las rantras del otro par de
platos, tienen la forma general de uﬁaﬂgsjiralg ¥ por que las
partes de las barras quefencajan.en,lasirannras radiales estén
guiadas en estas de maners que no puedan cembiar su orientacién
eon.relaéidn al'plgnb”radial medio de la ranura radial corres~
pendiente a la barra considerada, mientras que las parteé de
las berras gque encejsn en las ‘ra‘nn,ras 6’:_1 espiral ,,'sqn'gorronea
cilfndricoss | , | - | |
| 2 )ijcénismo=vaiiaddr‘dc velocidades segtin la
reivindiéacidn,l, caracterizado por due diches ranq?as,én espi-
ral eiguen un tragefo tal que su eje corresponda & una espiral

‘de Arqufmedes, que, en combinaecién con la ranura radisl conti- - :
,gqa;_provoca7deeplazamientoa.radiales'iguales de la barra corres— §

pondienxe; para variaciones angularéSwigﬁéles de un par de pla~-

tos. con relacidu al otro par.

'3) Mecanismo variador de velocidades segfin la rei- E
vindicacién i, . con dos poleas de diémetrO'variable montades so- :
bre drbolea siﬁuados 8 distancia constante uno del otro, carao-
terizado por que dichas ranuras ene epiral eiguen un tragzado tel
que, eh'combihacidn'cbn las ranuras radialés, los desplazamien—-
tos radiales de las barras que se producen en la polea de dids
metro variable, obedezoan & la ley definida por la fdrmula:

. )2

1 2
(b} #Dy) & 2=

L=2E+¢ “%§;~
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"en la cual 1L fepresentaflaVlbngitud de la correa, E. 1;"4134 “
. tancia cons%ante entreé s ejes de loa-ddavdrboles,'T(’la rdlaeién%

a la longitud de una ciréﬁnferencia con su didmetro, Dl el 4ig~-

; metro de una de las poleas y D2 al diémetro de la otra polea
1 en el mismo momentos -

4) Mbcnnismo‘vpriador de'velocidadea, segin las

‘ réivindieacionéﬁ‘anteriores,'caract&tiZado por que las ranuras

radiales estén‘diapueatas en los plétds interiores y'las gu!aa

de las barras que se deslizan por estas rannras ‘radiales, son

guias pri-méticas, ouys dimensidn en el sentido radisl es su~-
perior al ancho de las ranuras radiales, mientras gue el dig-
metro de los goribnea cilindricos que encajan en las ranuras
en eapiral;‘es tadO'lo mas, igual al'aného'da las ranuras ra-=
diales. - N - EE o 1

. 5) Mecanismo variador de velocidades, segin las
reivindicacionesféntaridies;3éarécterizado por gue los plates
interiores de cada polea de d14metro variable, estdn unides

| por un manguito, que puede hacerse girar*por un doeplazamiento

exiel relativo entre €1 y un 4rbol que lo atravieaa, debido
al enoaje de un salien¢e gsolidaric de uno de estos elementos

en una ranurs helicoidal dispuesta en el otro, mientras que los
"platds ‘exteriores estén montados sobre dicho 4rbol, de modo

que puode producirse un deeplazamionto exial relativo entre
éste 4rbol v dichos platos, pero no um desplazamiento angu-

lar entre el 4rbol y los platos.

6) Mecanismo v ariador de. velocidades, segdn la
reivindicacién 5, caracterigado por que el manguito presenta

.inxeriormente ranurae helicoidales y los cuhos de 1es platos

extarieres, ranuras paralelas al eje, encajando en estaes ra~

muras salientés solidarios del 4rvbol, de forma correspondienze.
. 7) Mecanismo variador de velocidades, segln las

reivinﬂioaoiones 5%y 6, caracterizado por'qus el drbol estd

montado de modo que pueda delplazarse axiglmente, mientres

que se inmovilizan axialmente los platos dispuegtos sobre

eate Zrbols L T
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8). Mecwismcr ‘Variador de velooidadee, aegﬂn le
reivindicacidn 7, con dos poleas de diémetro variable, carac~

terizado por que ‘los doﬁs drboles, aobre_ los cuales estén mon-
tadas estas poleas, se desplazan axialmente en el miemo een-

tida por medio de un brazo montado sobre un vistago d eslizeble
segin 'an eje péralel"o a los dos 4rboles, mientras que, las ra-
nuras en e spiral do-uha de las pole‘és estdn dirigidas ens en-
tido inverso de las de la otra polea, o bien los salientes

helieoidales de uno de los drboles eatdn dirigidos en gentido

inverso de los salientes del otro érbolc

' 9) Mecanismo variador de velocidadea, segfin la
rei\rindiaaoidn 8, earac‘herizado por que el ‘brazo qne goclona

el desplazemiento axial de los dog &boles eatd conbtituido

por una palanca montada sobre el véis‘&'a}gb dveelizablc, de modo

que pueda ocupar diferentes posiciams angulares con relaeidn-
a dicho véatago, y gr&duar por eonsiguien‘to 1la tenaidn de la
correa. K . |
10) Mecaniamo variador de veloeidadea, segﬁn

la reivindicacién 7), con dos poleaa e didmetro variable, ca~
K racterizado por ‘que los dos ﬁrbolea sobre los euales es‘has

poleas eatén montadas, se desplazan axialmente en s entidcs opues~ f

‘toe por edio de una palanca montada sobre un eje fijo en una

armazdn que soporta 1os 4rboles, mientras Que, las ranuras en

' 'espiral de una de las poleas estdn dn.rigidae en el mismo sen~

tido gne las de la otra polea, y los salientes helicoldales de
los. doe drboles eatdn también dirigidos en el mismo sentido,

, 11) Mecanismo v ariador de velocidades segin la
reivindicaoidn 10, caracterizado por que el eje de la palance
que accicma el deeplazamiento de los dog érboles, puede deg~

: plazarac en u.n sentido u-otro, paralelamente al eje de los

dos érboles, para modificar la tensidén de la correas
- 12) Mecanismo variador de velocidades, segfn las
reivindicaciones 5 y 6, caracterizado por que el érbol e ntd in-

movilizado axialmente, mientras que los platos dispuestos alre-
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10

15

“ﬁ%dbr'de este Arbol sEtdh’ o
j"'pa.z'altalanun:rtm al eje del 4rbol en un sentino 0 en utro.

17163330

,  =13e

erraﬂbh eh’ un mMargo qnn ee m6v11

©13) Mecanismo variador de velocidades, sagﬁn la

 ﬁ z!iv1nd1cac£6n.12, con dos poleas de didmetro vsriable, carac~
'1;terizado porque los platos de las dos poleas estén encerrados
en un mismo marco. ‘ B

14) Mecanismo variador de veiocidadoay gegdn la

’3 ;:%i@iﬁﬁibaci6h 13, caracterizado por que uno por 1o menos de
'”‘diﬁhoa drboles lleva una espiga que enoaﬁa‘én ung ranura he-

licoidal dispueata en el manguito que une los platoa interio=~
res correspondientes, pudiendo dicha espiga desplazarse en una

‘ranura del 47901 paralelamente al eje de este, para permitir
'graduar a voluntad la tensién de la corres.

.15) Mecanismo veriador de Velocidadea. ,
Esta memoria consta de trece péginas, escritas

-‘ par una eoia cara.

BARCELONA] 30 OCT. 1945
‘ Ps 16 T
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