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La patente prinecipal se refiere a un varisdor
de velocidades en el cual uno o varios pares de rodillos
de ejes opuestos giran entre platos de superficie de
contacto térica. En este género de variadores, los
cambios de relacidén estdn obtenidos cambiando la posicidn
por relacidn al eje de rotacidén de los platos, al punt&f
de contacto entre ellos y sus rodillos respectivos.

A esta finalidad, los pares de rodillos estdn montados en

soportes mdoviles, Estos soportes son generalmente ligados

mecdnicamente uno al otro de manera que los desplazamien-
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tos comunicados a uno son fielmente y J ¢ modo simultdneo

reproducidos por los otros. En razdn de presiones

relativamente considerables transmitidas a los puntos

de contacto entre los rodillos de un mismo par, y los
15. rodillos y su plato respectivo, no es indicado actuar

s Qirectamente,es decir, desplazar los rodillos de un

mismo par en forma que sus ejes gean ziempre en el misggfgggﬁ
La prdctica ensefia que hay que buscar la manera de hacer
posibles estos desplazamientos con el minimo esfuerzo y
20. con el mdximo de fidelidad. Tembien es importante
asegurar estos desplazamientos sin introducir esfuerzos
de patinaje entre lag partes méviles en contacto.
Entre otras cosas, es esencial que los dos rodillos de
cada par continuen slempre girando el uno sobre el otro
25. sin patinar.
Los presentes perfeccionemientos o mejoras,
se refieren mds particularmente a los soportes méviles
de los pares de rodillos dentro de tales variadores, con
objeto de llenar estas diferentes condiciones totalmente
3C. ¥y permitiendo poder realizar mandos reversibles o
irreversibles, suaves o automdticos de modo que se puedan
adoptar prudencialmente los variadores de velocidades tdéri-
cas a todas las aplicaciones industriales.
Segun la invencidén y de una forma general,
35. es necesario y suficiente, que los soportes mdviles de
cada par de rodillos sean acondicionados de manera que, para
realizar un cambio de la relacidn de velocidades; se haga
girar, en cada par, el plano conteniendo siempre los ejes
de los dos rodilios alrededor del punto medio de 1la
40. recta de contacto entre los dos rodillos. Tambien es

es necesario que los ejes de los rodillos sean siempre



opuestos. La rotacidén del mencionado plano es tal que

uno de los ejes venga a ser “offset®" de una parte

del eje de rotacidén de los platos y que el eje del segundo
45, rodillo del par vuelva a ser *offset" de la otra parte

del mismo eje de los platos.

Asi, el plano Que contiene siempre los sjes
de los rodillos de un par puede desplazarse en todos los
~sentidos, de tal modo que finalmente uno de los ejes del

50, par de rodillos sea %offset" de una parte y el otro de
' otre parte del eje de los platos. En un caso particular,
este plano, girard alrededor de la recta de contacto de
los dos rodillos del par; en oitro caso particular, girard
alrededor del punto medio de la recta de contacto de los
55. dos rodillos de tal manera que esta recta, contenida en dichs
Plano generard un cono , de tal forma, que la cuspide
sea dicho punto medio. Otros casos particulares pueden
ser previstos.

En general, es suficiente por ejemplo, prever

60, que los soportes mdviles de los pares de rodillos pueden,
en caso de un cambio de relacidn, girar alrededor de
dos ejes distintos, donde uno al menos pasa por el punto
medio de la recta de contacto de los rodillos del par
Yy donde uno al menos es perpendicular a dicha recta

65, de contacto.

Estos dos ejes participardn en general de
drganos distintos componiendo el soporte mévil propiamente
dicho: wuno de los ejes, pertencciendo por ejemplc, e una
caplilla comprendiendo los ejes de los rodillos del par,

70. 8l otro eje perteneciendo ,por ejcmplo, a un drgano
de mando comprendiendo los alojamientos en los cuales
vendrian a colocarse los gorrones materializando el
susodicho eje de la capilla, Por le orientacidn

prudencial de estos dos ejes del soporte mévil
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puede realizerse un aparato irreversible o un aparato
reversible., En efecto, se realiza un variador tal, de
mando reversible, por el simple hecho de hacer pasar estos
dos ejes de rotacidn por el punto medio de la recta de
contacto de los dos rodillos del par y ademds haciendo
que, el eje de rotacidn de la capilla sea perpendicular
a esta recta de contacto. Con la misms facilidad y préc-
ticamente con los mismos elementos se realizard un
variador con mandc irreversible haciendo igualmente
pasar los dos mencionados ejes de rotacidn por el punto
medio de la lInea de contacto entre los rodillos pero
haciendo que el eje de rotacidén del drgano de mando sea
perpendicular e dicha recta de contacto.

F Pueden aun preverse otras disposiciones de
estos dos ejes de rotacidn y manteniendose dentro de las
condiciones impuestas por la presente,

Por ejemplo, se realiza aun otro mando
reversible haciendo pasar . uno de¢ los dos ejes de
rotacidén de los soportes mdéviles de los rodillos, por el
punto medio de la recta de contacto de ¢stos, a cuya recta
es perpendicular el otro eje de rotacidén siendo opuesto
al eje de rotacidén de los platos.

En todos estos mandos,los ejes de los rodillos
en cada par queden siempre opuestos en forma que,sean
cuales sean los movimientos de los rodillos, é&stos giran
siempre perfectamente uno sobre el otro siguiendo una pista
perfectamente circular. Se puede igualmente provocar el
cambio de relacidén desplazando los ejes de los dos rodillos,
el uno con relacidn al otro, dentro , cada par, de la
posibilidad de ponerse "offset" entre si. Pero hay que
abandonar este medio porgque los rodillos al girar el uno
sobre el otro acusan patinajes perjudiciales.

A titulo indicativo, sin ninguna limitacidn
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é¢e la invencidén, clertas ejeciciones han sido esquemati-

zadas ¢ ilusiradas en los dibujos adjuntos, en los

cualess

Las figuras 1 a 5 esquematizan un mando
irreversible.

Las figuras 6 y 7 esguemstizan un mando
reversible.

Las figuras 8 y 9 iluctran mas en detalle
ung forma d¢ ejecuecidn industrial particularmente ventajo-
sa.

las figuras mimeros 10 & 13 son vistas
diagramaticas que ilustran las posiciones caracteristicas
de los drganos de mando del) aparato de las figuras 8 y 9.

Segun las figuras 1 a 5, en las cuales, para
gimplificar lo expuesto, ha sido representado un solo ¥
par de rodillos, los rodillos 3-4 del par considerado
estdn dispuestos entre los platos 1-2 respectivamente
arrastrador y arrastrado. Los e¢jes respectivos 5=6
de dichos rodillos son solidarios de un cigttefial comin
T; el eje G~H de los cuellos 17-18 pasa por el punto n
punto medio de lé recta de contacto entre los dos rodillos
¥y estd inclinado en relacién al plano pasando por los
ejes S5=6 de los rodillos y el eje C-D alrededor dalﬁ;
cual giran los platos 1-2, Dichos cuellos 17-18 tomén
respectivamente apoyo en manetas 19-20 terminando los
gorrones 21-22 de una capllhk comin 23, de la cusal es
solidarie la palance de mando 24, Los gorrones 21=-22
toman apoyo en cojinetes, respectivamente 25-26 que-se--
thcuentran situados en la prolongacidén del uno y del
otro y en los cuales el eje comun E-F pase igualmente por
el punto m y es perpendicular a la recta de contacto

entre los rodillos.
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140. S1, por ejemplo, para la buena comprensidén,
para el funcionamiento de este mando se imaginan los
gorrones 17-18 sélidamente fijados dentro de su
maneta respectiva 19-20 y que en estas condiciones se
imagina un desplazamiento de la palanca 24,por ejemplo,

145. en el sentido de la flecha f se habrd realizado un mando
directo. ZEn efecto,los ejes 5=-6 de los rodillos se
desplazan por la rotacidn de los gorrones 21-22 girando
en los cojinetes 25-26 y el eje E~F de estos pasa, por
el punto m, los ejes 5-6 giran pués, alrededor de este punto

150. my en fin como el eje E-F es perpendicular al eje C-D
de los platos arrastrador y arrastrado respectivamente
1-2, los ejes 5-6 de los rodilles se desplazan bien
¥y manteniendose en un plano inicial que pasa por eleje
C~D de los platos, En este caso se tiene pues un mando

155, directo. Pero, en el momento del movimiento de la palanca
de mando 24, y simultdneamente de la capilla 23 los
gorrones 17 y 18 girardn ligeramente alrededor de su
manete respectiva 19-20 a causa de la presidén considerable
exlstente en los puntos de contacto entre los rodillos y su

160. plato respectivo, resulta que el clgtiefial 7 .ha arrastrado
en sentido contrario a sus dos extremidades por las masnetas
19-20 y se situa oblicuo con relacidn al eje C-D , arrastrando
en este movimiento los ejes 5~6 de los rodillos, los cuales
de todas formas giran siempre alrededor del punto my son

165. siempre opuestos. Ipso facto, estos e¢jes de los rodillos
estdn situados "offset" con relacidn al eje C-D de los
platos de une amplitud igual ,pero & uno y otro lado del
expresado eje,

- Tal como se ha esquematizado particularmente

170. en las figuras 3 y 4, uno de los rodillos, 3 por ejemplo,

se sitda de tal fdrma'que su eje 5 presente un toffget?



por ejemplo 25»&3 manersa que referido al seﬁtido de
rotacidén del plato 1 y de dicho rodilio 3, <ste se
desplazard con relacidn al plato 1 segun un canmino
175, espiroidal acercédndose progresivamente al eje C=D de
los platos. Resulta, que, por la puesta en posicidn
prévia de "offset" este rodillo se acercard al eje
C-D. En cuanto &l segundo rodillo 4 del misuio par, su
eje 6 se coloca igualmente, contando sobre los criterios
180. considerados, en "offset" prévio, y del mismo valor 52' .
Pero, en razdn éel sentido de rotacidn del plato 2 y de
dicho rodilio, éste se despla,ard con relacidn a
dicho plato 2 segum un camino de forma espiral s' .
alejdndose del eje C~D de los platos, Resulia pues
185, de esta combinacidén cinemdtica, que por un despla-
gamiento angular de la palanca 24 se sitdan los rodillos
de cada par: quedando convergentes en posicidn de
"offset" prévia, de una y otra parte del eje C-D dé
los platos. Esta maniobrs no requiere mas que un pequefio
190. esfuerzo. Como consecuencia de este estaco de "offset" ,uno de
los rodillos se aleja del eje C~D mientras que el otro se
acerca & éste en una misma distancia y estos mismos movimientos
contindian mientras dure ¢l "offset" entre los ejes 5-6 y el
eje C-D de los platos, Pars parar estos movimientos radiales
195, de los rodillos, basta,pero es necesario que se anule el
hoffset" y éste se obtiene automdticemente cuando la relacidh
de velocidades corresponde a la posicidén del drgano de
mando 23, en efecto,cuando en sus movimientos de
acercamiento y alejamiento con relacidén al eje C~D de
200. los rodillos habrdn finalmente girado alrededor del
punto m y arrastrado en su movimiento el ciguefial 7
que finalmente se situard respecto a la capilla 23 de

tal manera que sus planos coinciden perfectamente ,
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como era el caso en su posgicidn de aalida, asi el
"offset"” prévio se reducird de una maners automdticea
¥ progresiva, a cero,

En este Yltimo punto que determina 1ls
reversibilidadldel conjunto porgue si se varisrd el
sentido de rotacidén del variador, realizdndose un estado
de "offset" prévio no se llegarfa a anularlo automdtica-
mente y que por el contrario el toffset" aumentaria
progresivamente y destruiria el variador, esta forms
de ejecucidén no podria pues ser utilizada para un
sentido de revuolucidn determinado.

Por otra parte los esfuerzos de reaccidn
debidog 8l par resistente estdn directamente soportados
por dicho eje E-F de la capilla de mando por
intermedio del eje G-H y de las manetas 13 y 20.

De este hecho, resulta que el drgano de mando
gse encuentra solicitado y esta solicitacidn estd
influenciada por el par resistente del sistems cinemé-.
tico. Pues sl el 6rgano de mando por ejemplo, toma
apoyo sobre un elemento eldstico debidamente tarado, se
puede obtener que cdicho drgano de mando cambie de
posicién al prorrata de las fluctuaciénes de los
esfuerzos de reaccién , es decir, del par resistente
del plato errastrado, (onsecuentemente se realizard
un aparato en el cual la posicidén de los rodillos
ez declr, la relacidn de velocidadesberd directamente
y de modo permanente controlado por el par resistente
de los drgenos arrastrados, teniendo as{ la posibilidad
de realizar un variador de velocldades de mando
automético,

Para remediar estos inconvenientes de la

reversibilidad del mando, puede realizarse éste de una
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manere variable como se ha esquematizado en las figuras
6-7.

En esta ecuacidn, los rodillos 3 y 4 apretados
entre los platos 1 ¥y 2 respectivamente arrastrador y
arrastrado, son solidarios de un cigiiefial 7, en el gque los
gorrones terminales 17-18 tienen un eje de rotacidn comin
G-H el cual pasa por el punto m y es perpendicular al
plano pasando por los ejes 5~6 de los rodillos y por el
eje C~-D de los platos. Estos gorrones 17. -18 son
introducidos dentro de manivelas respectivamente 19-20
opuestas una a la otra y terminando cada una en un
gorrén, respectivemente 21-22 de la capilla comin 23
de;a cual eg solidaria la maneta de maniobra 24, Ilos
go}rones 21 y 22 toman apoyo en dos cojinetes fijos 25-«
26 en los que el eje comub E~-F pasa igualmente por el
punto m y es inclinado en relacién al plano ya citado,
pasando por los ejes 5-6 de los rodillos y el eje C-D
de los platos,

A la intervenéidn de este sistema cinemé-
tico, si se hace girar la palanca de maniobra 24 de un
cierto dngulo, en razdn de la presidén considerable exis-
tente en los puntos de contacto entre los rodillos y
sug platos respectivos y en razdén de la posicidn particular
de los ejes E~-F y G-H ,se provoca la rotacidén de los
ejes 5-6 de los rodillos alrededor de un eje O0-N identi-
ficdndose con la lInea de contacto de los dos rodillos
ya que pasa por el punto m de convergeﬁcia de los dichos
ejes 5 y 6,

Por. este hecho los ejes de rodillog soh
colocados "offset® en relacidnug; eje C~D de los platos,

de una amplitud igual, pero de/parte y de otra de dicho

eje,
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Del mismo modo gque en el caso precedente

este "offset" prévio provocard finalmente una rotacidn
de los dos rodillos alrededor del punto m y realizard
as{ un cambio en la relacidn de wvelocidades.

Para anular el "offset" de los rodillos, es
suficiente en este caso llevar de nuevo por un medio
cinemdtico cualquiera la capilla de mando & su posicidén
inicial.

Puede aun gpropiarse el mando con vistas a
gatisfacer todas las demds condiciones, las cuales dependerdn,
pues, principalmente, de la posicidén relativa de los
ejes de rotacidén , de los ejes de los rodillos respec-
tivamente, de los soportes de dichos ejes alrededor del
punto m . La ejecucidén industrial de estos mandos no
comprende ningun azar. A titulo de ejemplo, una
ejecucién particularmente favorable de un variador
reversible se ilustra en las figuras 8 a 13, en las cuales
el aparato lleva tambien tres pares de rodillos 3 y 4 con
ejes concurrentes, interpuestos entre el plato arrastrador
1l y el plato arrastrado 2, los dos con superficie de
contacto tdricsa.

Cada uno de los tres pares de rodillos 3-4
es solidario de una capilla comun , respectivemente 28, 30
¥ 31. Cada capilla se termina dgagarte y de otra ,por
dos gorrones esféricos respectivamente 32-33, 34-35 ¥y
36-37; en cada capilla el eje G-H comun de estos gorrones
pasa por el punto medio m de la linea de contacto enﬁre
los rodillos y es perpendicular a esta dltima,

Las tres capillas est4n dispuestas en
tridngulo de maneras que los gorrones 37-32, 33-34 y 35-36
forman la cima de este tridngulo equilateral y toman dos
a dos apoyo en los cojinetes 38-39 y 40 montados sobre

rodamientos a bolas y en los cuales son practicados dos



180534 - 11 -

taladros cilfndricos situados de una pe &R

del eje de rotacidn de estos cojinetes,

Cada uns de las capillas 29, 30 y 31 llevan

en su parte interior un pivote 41 cuya parte esférica se

305, aloja en un taladro cilindrico practicado radialmente en un
casquillo central 42, capaz de deslizarse axialmente ‘
sobre el eje 43 del plato arrastrador, todo movimiento de
rotacién de este casquille es impedido por una horquilla
44 solidaria de este casquillo y que monta sobre una

310. tija 45 solidaria del carter y paralela al eje del
casquillo.

El cojinete 38 es solidarioc de una menivela
46 en la que el manetdn 47 es arrastrado por una guia
48 guiada en sus desplazamientos transversales

315, por dos varillas paralelas 49 y 50.

Bata guia 48 lleva el pivote 51 de un
balancin 52; uno de los trazos de este balanein se termina
en forme de horgquilla y es arrastrado por un pivote
esférico 53 solidario de la capilla 29, Este balancin

320. 1lleva en su parte superior una ranura longitudinal en el
~interior de la cual puede desllizar la nuez 54, en la
cual se aloja un gorrén 55 que, en su otra extremidad
lleve otra segunda nuez 56 que es capaz de deslizar en una
segunda ranure superpueste a la primerz y solidaria de
325. una palanca 57; esta dltima puede pivotar, por su
bosaje 58, en un mandrilado practicsde en el ..carter.
Este palance 57 lleva dos sectores dentados,regpectivamente
59 y 60, el primero éngrana con un vis-gipfin 71, accionado
por las empufiaduras 61 y 62 y ¢l otro sector dentado
330. engrana con el eje 63 del disco indicador de la
relaecidén de velocidades,

El gorrdn 55 es tambien solidario de una
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balancin 65. Este balancin 65 puede pivotar alrededor

de un eje 66 solicario del cdrter,ylleva en su otro extremo
un deco 67 solicitado en uno u otro sentido por un tambor
68 con clavijas 69,

Todos estos niscanisumos vdn encerrados en un
cdoter estanco T0 con carier o aceits cémplctado pOor una
Lorta ¥ vz oiovias ¢ engrune a presidn, asi como de
elementos de soporte tales como rodamientos & bolas,
topes, etc.

El variador, tal cowo os ha raprosentado en
los dibujos puede ser arrastrado , ya sea por una polea
de correas miltiples, y= sea Girectamente por acoplamiento
con un motor eléctrico o de cualquier : otra manera.

FUNCIONAMIENTO,

Bl sistema de piezas méviles estando supuesto
en equilibrio, se dd a la manivela 46 un ligero resplazamniento
angsular en uno u otro sentido.

Por esta maniobra logiorrones 32 y 37 pertene-
cientes respectivamente a las capillas 29 y 31 habrdn sufrido
una rotacidn alrededor del eje del cojinecte 38, lo gue
tendrd por consecuencia someter las dos capillas 29 y 31 a
una revolucidn alrededor de la linea Ge contacto entre sus
rodillos respectivos. Esta revolucidn obligaié a los
gorrones 33 y 36 respectivemente de laes capillas 31 y 29
de comunicar a sus cojinetes respectivos 40 y 39 una rotacidn
alrededor de sus ejes andloga @ aguellias efectuadas por el
cojinete 38; por.consiguiente los gorrones 35 y 34 siendo
solicitados por una y otra parte por sus cojinetes respecti-
vos arraétrarén la tercera capilla 30, gue efectuard asi
una mismg revolucidn que aquella efectuada por las dos

primeras capillas.
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"La revolucién sincronizada de estas tres
capillas tendrd por efecto poner los ejes de sus rodillos
en estado de "offset" con relacidn al eje de los platos
téricos, Como se ha visto en lo que precede, los
rodillos vdn bajo la influencia de este "offset" y a
causa de su sentido de rotacidn a quitar su estado de
equilibrio y a efectuar, junto con su capillas, una
rotacidén alrededor de un eje que, pasando por el punto
m (m es el punto medio de contacto entre rodillos), es
perpendicular al plano formado por los ejes de estos
rodillos y esto de manera que se acerque o aparte del eje
de los platos téricos, los puntos de contacto entre dichos
platos y los rodillos de cada par. Asl varia la relacién
de velocidades y esta variaclén subsistird tanto tiempo
como ge mantenga el estado de “offsetw,

Para que se pare la rotacidn de las
capillas y se restablezca el equilibrio de los sistemas
una vez que la relacidn desecada sea alcanzada, basta
con anular el Yoffset" es deelr poner la maneta 46 en
su posicién inicial.

Pero un variador concebido de esta manera
tendria en la préctica grandes inconvenientes y es al
objeto de anular automdticamente el "offset'" de los
rodillos, cada vez que sea alcanzada la relacién de
velocidades deseada, que, segun la invencidn, la maneta
46 es desplazada de una forms indirecta por intermedio
de la guia 48 a la cual se le comunica un desplazamiento
transversal rectilineo dando al balancin 52 un desplazamientc¢
angular alrededor del gorrén 53 (momentdneamente inmovil ),
Este Iﬁilt:i.m.o desplazamiento se obtiene por desplazamiento
angular de la palanca 57 donde el eje de rotacidn coincide

con el eje del gorrdn (cuando la gula 48 se encuentra en
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su posicién inicial) la cual arrastra el balencin 52

Por intermedio del gorrdn 55 y de las nueces 56 y 54, Las
relacionegfie transmisién de todos estos elementos estdn
calculadas en forme que, durante la variacidn de relacidn
de velocidad del gorrdén 53 quz es solidario de la capilla 29
seguiré ésta en sus desplazamientos y arrastrard la horgqui-
lla del balancin 52 1o que hard efectuar por este balancin
una rotacidn alrededor del gorrdn 5% el cual en este
momento , estd inmovil, Esta rotacién del balancin comuni-
card a la guia un desplazamiento en la direccidén de su
posicidn inicial, posicién que alcanzard al mismo tiempo
que la relacidén de velocidades deseada.

Las figuras 10, 11 y 12 indican esquemdtica-~
mente las diferentes fases que caracterizan una variacién
de la relacidén de velocidades. la figura 10 indica la
posicién de los gorrones §l, 55 y 53 cuando la relacidn
de velocidades es igual a 1/1.

La figura 11 muestra que se ha dado al gorrdn
55 una rotacidén alrededor del eje del gorrdn 51 lo que
ha obligedo al balancin 52 a efectuar una rotacidén alrede-—
dor del eje del gorrdn 53 en forme que la gula 48 se ha
desplazado hasta que el gorrdén 51 llegue a 5la. En este
momento el "offget" hace girar las capillas y el gorrdn 53
se desplaza en =l sentido indicado por la flecha (fig., 12),
Yy de este modo arrastra el balancin 52 gue gira alrededor
del eje 55a y lleva asi el gorrén 51 y &l mismo tiempo
la guia 48 hacia su posicidn inicial que se alcanzard
cuando el gorrdn 53 llegue a 53a y el gorrdn 51la llegue
de nuevo a 51.

Asi se puede comprobar que por este medio
el "offset" se anula de manera auvtomdética desde que la

relacidn de velocidad deseada se ha alcanzado,
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Como se sabe, ¢l sentico de rotacidn
de las capillas, cuando hay cambio de relacidn depende
entre otros, del sentido de rotacidén del variador;
consecuentemente, si se considers la figura 12 y se
supone gque sSe hace girar el variador en sentido inverso,
el gorrén 53, en lugar de moverse hacia abajo se despla-
zard en este caso hacia arribe (figura 13), ¥y cuando
se quiera llevar con este desplazamiento la guia 48
asi como el gorrdn 51 a su posicidén inicial, tendrd
que colocarse el gorrdén 55 del otro lado del gorrdn
51 como estd indicado en la figura 13.

Las dos poéiciones diferentes del gorrén
55,segun el sentido de rotacidn del variador, se alcanzan
mecdnicamente de la forma siguiente:

El tambor de clavijas 19 es arrastrado por
el intermedio de un juego de engranajes a desmultiplica-
cidn el cual le dé un movimiento de rotacidn lento. Las
clavijas solicitan el balancin 65 por intermedio de un
dedo 67 montado eldsticamente. Segun el sentido de
rotacidn,este balancin 65 experimenta una desviacién
en unoc u otro sentido y arrastrs ¢l gorrén 55 por
el intermedio de la corredera 64 de tal manera que se
sitia de uno u otro lado del gorrdén 51 y llena asdi
las condiciones necesarias para permitir a los 'drganos
de mando del variador actuar independientemente del sentido
de rotacidn del variador. Asi este sistema es reversible.

Evidentemente este aparato estard completado
por Lodos los drganos y los accesorios de uso segun‘la
aplicacidn de las normas corrientes en la construccidn

de maquinaria,
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Descrita suficientemente la naturaleza el

ciica,

o

invento,asi como la mansera de realizario ci la v
Gebo linceise congtar que las dispooiciones anteriormente
indicadas son susceptibles de modificaciones de detalle,
en cuanto no altere su principio fundamental. Tambien
se hace conster que dicho invento corresponde a una patente
presentada en Belgica con fecha 16 de noviembre de 1946,
n® PV 29,467, acogiéndose ,por lo tanto, a los bene=-
ficios que conceden los (Convenios Internacionalés en vigor
¥y siendo lo gue constituye la egsencia del referide
invento ¥y por 1o guc se eolicita 18X CURTIFICADO DE ATLICION
en Espafia, "Mejoras introducidas en el objeto de la
patente principal ne 171976 concedida en 28 de diciembre
de 1945,por "PERFECCIONANIINTOS I DISPOSITIVOS PARA TA
VARIACIOIl TE VELOCIDAD TORICA"; caracterizdndose dichas
me joras por lo sigulente:

le,= -@ejoras introducidas en los disposi-
tivos para la varicacidn de velocidad tdrica, objeto de la
patente principal, y mds particularmente en los soportes
méviles de los pares de rodillos en dichos variadores de
velocidad, con objeto de facilitar los cambios de relacidn,
caracterizdndose porque se disponen los ejes alrededor de
los cuales pueden girar dichos soportes méviles de tal
manera que, para cawbiar la relacidn, pueden desplazarse
similtdneamente todos los pares de rodillos de méﬁera
que, dentro de cada par el plano gue contiene los ejes de
los dos rodillos se desplace alrededor del punto medio de lsa
recta de contacto y estos Ultimos ejes de los rodillos
quedan csiempre inmovilizados con relacidn sl otro, siendo

uno de estos sjes llevado asi toffset® de un lado del

eje de rotacidn de los platos y el otro eje siendo tambien
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llevado '"offset" del otro lado de dicho eje de los
platos.

29= Mejoras segun reivindicacidn 18,
caracterizdndose porque los ejes alrededor de los cuales
pueden girar los sorortes méviles de los rodillos vax
dispuestos de tal manera que en cada par, en el caso de cafi=
bio de relacidn el plano gue contiens los ejes de los
rodillos desplazédndose alrededor del punto medio de la
recta de contacto de los dos rodillos gira, alrededor
de dicha recta de contacto, siendo llevados “offset" los
ejes de los rodilles, respectivamente de una partec y de
otra del eje de rotacidn Ge los platos,

32,= Mejoras segun reivindicacidn 18,
caracterizéndose porgue los ejes, alrededor de los cuales
pueden girar los soporbtes méviles de loéfodillos vén

dispuestos de tal manera que, en cada par de rodillos en ca-— |

. 80 de un cambio de relacidn el plano que contiene los ejes

de los dos rodillos se desplace alrededor del punto
medio de la recta de contacto entre los dos rodillos de
tal vanera que esta recta de contacto, contenida en dicho
Plano, genere un cono en el cual el vértice sea este dicho
punto nmedio,estando los dosz ejes "offset® respectivamente de
unaparte y de otra del eje de rotacidn de ios'platos.

42,.= Yejoras segun reivindicaciones 18 g
38, caracterizdndose porque .- los soportes méviles de
loé pares de rodillos estén acondicionados de forma que
se pueda, en el caso de un cambio de relacidn, hacer que
giren alrededor de dos ejes distintos de los cuales uno
Por lo menos pase por el punto medlo de la recta de
contacto de los rodillos del par y de los cuales uno al

menos es perpendicular a dicha recta de contacto.
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52.= ilejoras segun reivindicaciones le y
48, caracterizdndose porgue los soportes méviles de los
rodillos de ejes opuestos se componen al menos de unsa
capilla comun a los dos rodillos del par siendo capaZzZ de
girar alrsdedor de uno de log dos ejes, tomando apoyo esta
capilla en el drgano de mando capaz de girar alrededor del
gegundo eje , uno al menos de estos dos ejes debe pasar
por el punto medio de la recta'de contacto de los dos
rodillos y uno al menos de estos dos ejes esperpendicular
a dicha recta de contacto. :

6¢2,= Mejoras segun las reivindicaciones 18,
48 y 58, caracterizdndose porque para hacer ol mando
irreversible loc dos ejes alrededor de los cusles se
desplaza el soporte mévil de los rodillos en cada par,
pasan por el punto medio ce la recta de contacto de los
rodillos, el eje de rotacidén de los rodillos, el eje
de rotacion del dérgano de mando siendo perpendicular a
esta recta de contacto y el eje de rotacidn de la capilla
siendo inclinado sobre esta misma recta de contacto.

72,~ siejoras segun las reivindicaciones 1%,
48 y 58, caracterizdndose porque , para conseguir hacer
el mando reversible los dos ejes aglrededor de los cuales se
desplaza el soporte movil de los rodillos en cada par,
pasan por el punto medio de la recta de contacto de los
rodillos , siendo el eje de rotacidn de la capilla perpen-

: estando

dicular a esta recta Ge contacto y/el eje de rotacidn del
érgano de mando,inclinado sobre esta misma recta de contacto.

82.= Mejoras segun las reivindicaciones 1e,
42 y 58 caracterizdndose porque, con vistas a hacer el mando
revemible, de los dos ejes alrededor de los cuales se

desplaza la capilla mévil de los rodillos, en cada par uno
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de dos rodillos y es perpendicular a esta recta y el

segundo se confunde con la misma recta de contacto.

92.= lejoras segun las.reivindicaciones le ¥y
&E, caracterizdndose porque log ejes longitudinales de las
tres capillas van dispuesztos segun un tridngulo equildtero.

102.= Mejoras introducidas en el objeto
de la patente principel n2 171.976 concedida en 28 de
diciembre de 1945, por "PERFECCIONALIENTOS EN DISPOSITIVOS
PARA LA VARIACION DE VELOCIDAD TORICA"; tal y ®mo gqueda
substancialmente descrito en la presente memoria , e
ilustrado en los dibujos que se acompafian,

Esta memoria consta de diecinueve hojas

escritas a mdquina por una sola cara.

Madrid, 17 noviembre de 1947
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