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PATENTE DE INVENCIO N' ‘

a favor de

Don FEDERICO SINISTERRA - de nacionalidad espafiola, domi-
ciliado en 1, Rue Proudhon S E T E (Hérault).

\

pors

tMecanismo pare la transfommacidén de un movimiento circular

[ ‘s . .
en movimiento rectilineo 8lternztivo e inversemente" . . .

/ r
Memoria descriptiva.
para transformar un movimiento rectilineo alternativo,%
por ejemplo el de uﬁfémbolo, en un movimiento circular conti-
nuo, por ejemplo el de un 4rbol, se conocen actualmente diver- _1
gas soluciones:
e) El érgano de movimiento resetilineo alternativo, por

ejemplo un dmbolo, estd acoplado por mddio de una biela & una
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manivela o ciguefial solidario del drbol. Esta biela estd ar.
tieulada por una parte al éﬁbolo, ¥y por otra parte a la mani.
vela o cigusfial.

Este procedimiento presenta varios inconvenientes de
los cuales los principales son los siguientes:

:1) Tienen lugar esfuerzos latecrales transmitidos por
los émbolos, lo que produce la ovaliéacidn de los cilindros,
una disminucién del rendimiento a causa de les fugas, entre
los cilindros y los segmentos, un consumo excesivo de lubri-
cante y un defeetuosc ajuste de los segmentos.

2) No puede alcanzerse de manera completa, el equi.
librio de las masas en movimiento, principalmente en los mono-
¢ilindricos.

b) Funddndose en la propiedad conocida de que un pun-
to de una ecircunferencia que rueda sin deslizamiento sobre
otra circunferencia de didmetro doble de la primera, describe
un hipocicloide que, en este Caso,.Se confunde con un diametro
de la circunferencia mayor, se han ideado gran ndmero de dis..
positivos dque comprenden un pifién que engrana con el dentado
interior de una corona de didmetro doble gue el del pifién. Bl
érgano de movimiento alternativo estd unido & este pifién, mien-
tras que el érgano giratorio es solidario de los elementos que
producen la rodadura del pifién sobre la corona.

Si bien algunos de estos dispositivos permiten cons-
truir motores o bombas con émbolos opuestos acoplados por me.
dio de una barra rfgida que comprende en su parte central un
anillo en el que gira una excéntrica, estos dispositivos eono.
cidos emplean necesariamente; como todos los de este tipo, un

pifién que engrana con el dentado interior de una corona.
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Abora bien, los engranajes, sobre todo en los motaes
que giran & gran vslocidad, y en los motores de avién en los
Que se busca una gran potencia especifica, son drganos pesados,
ruidosos y que ocupan mucho espacio. Ademds, Son frégiles,
pués los dientes estdn sometidos & esfusrzos considerables.

Por otra parte, si se suprime el citado pifin de en.
granaje en uno de estos mecanismos, éste quedaria en punto
muerto cada vez que un émbolo estuviera en 1a mitad de su ca
rrera. iste punto muerto central es dificil de salvar en es_
tas condiciones y esta dificultad puede originar graves per-
turbaciones en la marcha del mecanismo, principalmente la ro-
tura de los érganos.

La presente invencién tiene por objeto solucionar los
inconvenientes citados.

bara facilitar la descripcién siguiente, se ha creido
necesario emplear términos tales como "soler", "planetario",
"satélite" y"subsatélite", a fin de der una denominacién gené..
rica a ciertos elsmentos. Estos térninos, justificados por la
anelogia que existe entre los movimientos de estos elementos ¥y
los de algunos astros, ha llevado a denominar "astral® al sis.
tema objeto de la presente invencidn por oposicién 21 término
"cldsico® por el que se designard el sistema conocido Que com-
prende los 6rganocs esenciales tales como el émbolo (u érgano
de movimiento alternativo), biela y manivela.

La presente invencién tiene por objeto un mecanismo
para transformér un movimiento circular en movimiento rectili.
neo alternativo e inversamente, y se describird detallando las
"Particularidades cinemdticas", *particularidades de equilibrio”
“Dispositivos de gobierno de los movimientos y de las velocida.

des anguleres", "Ejemplos de ¢jecucibn", "Dispositivos de re_
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duccifn de las presiones laterales" y "Modos de e jecucidn®,
en los capitulos I, II, III, IV, V y VI respectivamente.

I - Particularidades cinemdticas:

Se describird en primer lugar el sistema astral bajo
el aspecto de un sistema ideal, exponidndose méds tarde el sis..
tema material.

Ias figuras 1 a 15 representan esquemetivemente al.
gunas gosiciones de este sistema ideal, pero pare mayor clari.
dad se han suprimido en estas figuras algunos elementos del
sistema, especialmente el dispositivo de gobierno de los movi-
mientos, que se describird mds adelante.

En la demostracién analftica que se hace en el pre-
sente capftulo, se supone que los eiementos 0, P, 5, T y otrosy
representados en dichas figuras, estdn en un mismo plane para-
lelo al del dibujo y Que sus movimientos tienen lugar sobre
dicho plano, ¥y que por lo tanto las rotaciones se efectdan al-
rededor de ejes perpendiculares al plano del dibujo. El emcuen
tro de dos elementos, las interrupciones de las trayectorias y
otras coyunturas que parecen practicamente irrealizables, son
debidas a la inmaterielidad de este cistema ideal.

£l sistema astral estd formado por los siguientes ele-
méntos: .

8) un centro llamado solar

b) un sistema llamado planetario

¢) un sistema llamado satélite

d) un sistema llamado subsatélite

El centro solar -0- se considera que estd fijo en el
espacio.

El sistema planetario est4d compuesto de varios méviles

llamados planetas -P- y B~ que estdn dispuestos alrededor del
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centro solar -O- de tal manera gue sus centros de gravedad
guarden entre si posiciones invariables (ver, por ejemplo,

la fig. 15). Cada planeta puede ser ya un planeta simple,
ya un pleneta-peso -B-, 0 y& un planeta-centro -P-. Un plane.
ta-peso es un elemento de equilibrio, tal como se verd més
adelante, y un planeta—centro es mn planeta que constituye el
centro de un sistema satélite.

El sistema satélite estd compuesto de varios méviles
1iamados satélites (por ejemplo -S—- y -A-~ en la fig. 15) que
estdn disvuestos alrededor del planetacentro citado -P- de me-
nera que sus centros de gravedad guardan entre si posiciones
invarizbles. Cada satélite puede ser un satélite simple -Aw,
un satélite-peso, o un setélite~centro ~S-. Un satélite_peso
eB un elemento de equilibrio, un satélite.centro es un saté.

lite que constituye el centro de un sistema subsatélite.

El sistema subsetélite estd compuesto de varios mo-
viles llamados subsatélites (por ejemplo -Tw y ~T'- en la fig.
15) que estdn dispuestos alrededor del satélite-centro citado
-5-, de manera que sus centros de grevedad guarden entre sf
posiciones invariables. (ada subsatélite puede ser un subsa-
tdlite simple, o un subsatélite_peso, o sea, un elemento de
equilibrio,.

Bl centro solar comprende un eje de rotaciém, llamdo
eje solar, que pasa por su centro de gravedad. Cada planeta,
(salvo los planetas-peso) comprende un eje paralelo al eje S0
lar, llamado eje planetario, y due p&sa por su centro de gra-
vedad. Cade satélite (salvo los satdlites_peso) comprende un
eje paralelo &l eje planetario, llamado eje satélite, que pase
por su centro de gravedad. Estos ejes se considera que se pro.

longé&n haste el infinito. (En la fig. 15, por ejemplo -8 gm
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'AP' -Ag- sON resPQctivamente el eje solar del centro -0,
el eje planetario del planeta-centro -P- y el eje satélite del
satélite.centro ~Si).

| Se denomina radio seolar (A,~Ap) el redio que, par-
tiendo del eje solar, llega hesta un eje planetario (Agp por
ejemplo); radio planetario, el radio Que partiendo del eje de
un planeta-centro, llega hasta el eje de un satélite (4Apzﬁa
poykjemplo); radio satélite, el radio que partiendo del eje de
un Satélite-centro,llega hasta el centro de gravedad de un sub-
satélite (AT, por ejemplo). Zn un sistema astral, los radios
soleres tienen la misma longitud que los radios planetarios
(aunque este igualdad no es necesaria en los elmentos.peso),
nientras que la longitud de un radio satélite es arbitraria.

Al ponerse en movimiento el sistema astral (fig. 15
por ejemplo), resultan los distinbtos movimientos rotativos si-
multdneos gque se describen &8 continuacidn:

1°T movimiento: el centro solar -O- gira sobre su eje
de rotacién A, con un sentido de rotacipn 8 y con una veloci-

dad angular w o

22 movimientos en su movimiento de rotacién, el centro

- solar .0 arrastra a todo el sistema planetario en un movimien.

to de rotacién alrededor del mismo eje solar A ,, o bien inver.
semente, todos los planetarios -P-B-, en su movimiento de ro-
tacién alrededor de este eje, arrastran al centro soler -O- en
su movimiento de rotacién ya citado. Este movimiento de rota-
cidén del sistema planetario se¢ efectua en el mismo sentido €
citado y con una velocidad angulartup igual a la velocidad an-
gular solariuo.

3°T movimiento: en su movimiento de rotacién alrededor

del eje solar A ,, el planeta-centro -pP.- arrastra a todo el sis.
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tema satélite con un movimiento circular de traslacién alre-
dedor del mismo eje solar Ay, o bien inversamente, todos los
satélites, en su movimiento circular de traslacién arrastran
al ﬁlaneta_centro -P- con un movimiento de rotacién alrededor
del eje solar 4, . Al mismo tiempo se produce un movimiento
relativo de rotacidén entre estos dos sistemas (planetario y
satélite), cuyo eje de rotacidn es el eje Ap del pleneta-cen-
tro ~P-. Considerando en este movimiento relativo solamente
el desplazamiento del sistema satélite, éste efectda, respecto
al sisteﬁa planetario, un movimiento relativo de rotacidén en
un sentido contrario @ § y con una velocidad angular relativa
Wg, que es el doble de la velocidad angular solar W,

4¢ movimiento: en su movimiento de rotacién alrededor’
del planetacentro -P-, el satélite-centro -S- arrastra a todo
el sistema subsatélite con un movimiento relativo circular de
traslacién alrededor del mismo planeta.centro -P-~ o0, inversa-
mente, todos los subsatélites arrastren al satélite.centro
-5- con un movimiento de rotacidn alrededor del planeta.centro
-P-s Al mismo tiempo ze produce sntre estos dos sistemas
(satélite y subsatélite), un movimiento relativo de rotacién
cuyo eje de rotacidn es el eje 44 del satélite-centro -S-.
Considerando en este movimiento relativo solamente el despla.
gapiento del sistema subsatélite, éste efectda respecto el
sistema satélite, un movimiento relativo de rotacién en el
mismo sentido de rotacién @ que el centro solar-0O Yy con una
velocidad engular W4 igual a la velocidad angular solar Wge

De las explicaciones anteriores resultan tres rela_
ciones fundamentales, que se designarédn por:

7y dQue expresa la igq&lﬁad entre los radios solares y

los planetarios,fl que expresa la igualdad entre las velocida_
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des angulares citadas anteriarmente, es decir,n =Wo= Wy
w
; =Wt, ¥ ¢ que expresa la relscién entre los sentidos

de rotacién tal como se han definido,

—
3

En estas condiciones, si el centro solar estd animedo
de una velocidad angular uniforme y Constante, todos los movi.
mientos rotativos citados se efectyan también con velocidades
angulares uniformes y constantes, como se puede demostrar,

En les mismas condiciones, y habiendo establecido que
el ceniro solar _0- arrastra a todo e} sistema planetario, que
un planeta ~P= de este sistema arrastra s todo el sistems sa-
télite, y que un satéliteiS. de este sistema arrastra a tod

el sistema subsatélite, o inversamente, y si se considera so_

‘lBmente el movimiento de cads elemento respecte 2 otro elemento

que lo arrastra, o que es arrastrado por #1, se puede efirmar
que los movimientos de em sistema astral no son mas que movi-
mientos de rotacidn (absolutos o relativos).

Sin embargo, en las mismes condiciones citades ante.

- riormente, se puede demostrar que todo satélite (S s¢ ¥y A, por

ejemplo, en la fig. 11) efectda, al mismo tiempo Que un movi.
miento relati¥o de rotacién alrededor de su planeta.centro
~P-, un movimiento Que, respecto a un punto fijo en el espacio
(un punto fijo del eje solar 4,, por ejemplo) es un movimiento
rectlllneo alternativo, cuyas trayectories cortan el eje solar
Ao, ¥ cade una de ellas tiene una longitud igual a la suma de
cuatro radios solares. (En las fige 2y T, 1'L es 1a trayec.
toria rectilinea del satélite .s.),

En estas mismas condiciones se puede demostrar tambidn
que todo subsatélite (T4, T, ¥y P, por ejemplo en 1a fig. 12),
8l mismo tiempo Que efectda un movimiento de rotacidn ‘relativo

alrededor de su satélite-centro ~8-, efectda otro movimi ento
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rectilineo relativo respecto al punto fijo mencionado ante.
Tiormente, cuyas trayectorias rectilineas siguen direcciones
ifénticas o paralelas a las trayectorias rectilineas descritas
por este satélite-centro .S_. (ada trayectoria rectilinea
de un subsatélite tiene una longitud iguasl & la suma de cuatro
radios solares (en 1s fig. 12, z'x, xixl, y xX4x, son las rec.
tas que coinciden con las trayectorias rectilineas de los sub-
sdtelites T, Tl y T2, respectivemente. (en las fig. 2 y 7,
1'1 determina la longitud de la trayectoria del subsatélite Ty,

las,fig. 1 a 10 representan varias posiciones suce.
givas, dentro de un misme ciclo, de cuatro elementos (el cen.
tro solar -O-, el planeta-centro -P-, el satélite_centro _g_
Y el subsatélite =T~); sin embargo, es preciso instir en que
los elementos representados en estas figuras no constituyen por
8f solos un sistema astral, siné que en elles se han suprimido
los elementos gue completan dicho sistema para mayor claridad.

En la flgura 11, las rectas Xtx, XtX e yry representan
las trayectorius rectilineas descritas Tespectivamente por S,
S* y A, tal como Se ha indicado anteriormente. Estas rectas
Se llaman rectas "iniciales# Y, nas generalmente, se llamard
recta inicial de un satéljte la reeta que en un instante dado
une el centro solar ~0-, ¢l satélite de que se trate (-S- por
€jemplo) y =1 planeta.centro-p. de este satélite.

En la fig. 13, se ha transformado el satélite Simple
-A= (representado on las fig. 11 y 12) en satélite~.centro que
arrastra dos subsatélites<T3 y T4.

En la fig. 14, -A- es un satélite.peso,

II’"Particularidades de equilibrion,
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del recanismo, estdn eguilibrados. For ejemplo:

“n el sistema de la fig. 15, se mpone que las barras
rigides I, II, III, de mse despreciable, unen POB, S& y TT!
respectivamente. I barra I gira sobre el eje solar 4 ,, 12
barra II estd articulade a la barra I en -P- y & la barra III
en -S—. Como se recordard, en dicha fig. 15, el sistema pla-

netario estd constituido por -P-, =0~ y ~B-, el satélite por
Ay =P— ¥ =S— ¥ €l subsatélite por -Te, ~S= y -T'-,
Sean:

1%.- (Sistema subsatelite):

Mtt : masa de T¢
mt : magsa de T
Ms ¢+ masa de §

Se supone que el centro de gravedad del conjunto de eatas tres

masas estd sobre el eje de rotacién 4 de estesistema, y se

g?
tiene:

Ml’ masa concentrada en § = Mt' + Mt + Ms,
Por lo tanto, puede decirse que la masa Ms del satélite-centro
-5~ 8e ha trensformddo en M por la adicién de las masas Mb!
y Mt. .

22.- (sistema satélite):

Me ¢ Masa de A
Mp : masa de P
Ms : mase de §

Pero acaba de verse que Ms se ha transformado en M, , por 1o
tanto las masas componentes de este sistema satdlite son: Ml'
Mp y Me. Se suponeque el centro de gravedad del conjunto de
estas tres masas estd sobre el eje de ratacidn¢:P de este sis-

tema, teniéndose que:

M, masa concentrada en P =M, + Mp + Ma&. Puede decir-



10

15

20

25

30

-u- 181341

se, por lo tanto, que la masa Mp de 1z manivela P se ha trans-
formado en M, por adicién de las masas M, y Ma.
32 . (sistema planetario)
Mb ¢ Masa de B
Mo : Masa de O
Mp ¢ Masa de P
Pero como acaba de verse Mp se ha transformado en Ma, por lo
tanto las masas que componen este sistema planetario sonj sz
Mo y Mb. Se supone gue el centro de gravedad del conjunto de
estas tres masas estd sobre el eje de rotacidén Ay de este
sistema, y finalmente se tiene:
EM = M, + Mo + Ib
Por lo tanto, desde el punto de vista del equilibrio
todo se verifica como si el conjunto general, segin los puntos
12, 22, 32 estuvwiera constituido por una masa total €M, con-
centrada en A,, que es no 86lo el eje del arbol -0-, siné tam-
bien el eje principal de todo el mecanismo. |

III - "Disvositivo de gobiernoc de los movimientos y de las

velocidades angulareshs

Bn la primeca parte de la descripcidn (capitulo I
wparticularidades cinemdticas"), se ha tratado de ciertos dis-
positivoe de gobierno que obligan a los elementos del sistema
astral a efectuar en un itiempo dado, los movimientos descritos
en dicho capitulo, siendo uno de los objetos de estos dispo -
gitivos dar a algunos de sstos movimientos velocidades angula-
res de rotacidn deteminzdas por la relacidénf y sentidos de
rotacidén definidos pord.

Las fig. 16, 17 y 18 son tres vistas (de frente, de
perfil y en planta, respectivamente) de un sistema material

astral provisto de estos dicpositivos de gobiernco y construido
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segin la relacibn vy, que se refiere a la igualdad de loe
radios, expuesta en el capitulo I. Ias letras y las cifras

de referencia indican los drgancs gue tienen papeles analogos
a los elementos designades por las mismas letras o por las
mismas cifras de las figuras anteriores. El signo-I- repre-
senta un drgano rigide llamcdo "primerio", en forma de arbol
manivela y en el que =0~ esg el Zrbol (centro solar); =P- es
una manivela (planeta-centro), =B~ es un conﬁrapeso(planeta
peso). =0- y =P- estén uanidos por un brazo de manivela, y -B-
estd situado en la prolongacion de este brazo. =II- es un
érgano rigido llamado"intermediario", articulado por una parte
al Organo primario -I~ por medio de-una manivela planetaria
-P- y, por otra parte, al brgano III. Este brgeno intermedia-
rio -II- presenta en la misma cara dos plvotes; -S- (saté~
lite-centro) y -A- (satélite-simple) dispuestos diametralmente
a cada lado del eje Ay del planeta -P=; -A'-= es un contrapeso
(satélite-peso); el satélite simple —A-, mds corto que el sa=-
télite centro =-8-, resbala en la corredera IV; el satélite -g-
sirve de articulacidn entre el organo intermediario II y el
brgano III. Este drganc III es un drgano rigido llamado "se-
cundario", y estd constituido por dos Organos =T- y =T'- (sub-
satélites)gue estdn unidos por medio de varillas a un patin -C-
llamado "cuadro®, en =1 cual va dispuesto el pivote subsatélite
~S~; este organo secundario III resbala en la corredera V, la
cual estd formada por dos ramas -Gs-Gi-, paralelas a la recta
inicial x'x del satélite -S-. Ia corredera IV estd formada
por dos ramas Gg-Gd- paralelas a la recta inicial y'y del sa-
t8lite =A=.. Tas dos correderas IV y V se juntan en su punto
medio de manera que los satélites ~8& y -A~ cortan perpendi-

cularmente al eje central A, prolongado, en el curso de su
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desplazamiento sin que el organo secundario III entre en con-
tacto con el satélite -A-.

7,08 movimientos de los Organos descritos anterior-
mente son los siguientes: suponiendo gque ce trata de trans-
formar un movimiento rectilineo alternativo en movimiento cir-
cular, se puede admitir (fig. 16) que en -T- y ~T'~ s€ apiican
respectivamente dos fuerzas motrices alternativas P y £, de
sentidos contrarios y seglin la direccion ¢e la recte x'x. Par-
tiendo de la posicidn inicial en la que =T-3=-P-0- se encuentran
en este drden sobre la recta x'x (fig. 2 por analogia), la
fuerza T aplicada en =T~ se transmite a -S-, y estos dos Or-
ganos, obligados a seguir la corredera V, efectian un movimien-
to rectilineo en la direccidn. x'x. Este movimiento rectili-
neo se transforma en movimiento circular de la manivela pla-
netaria -P- (y por tanto del 4rbol -0-) por medio del drganoc
intermedio II que actda, en principlo, 2 la manera de una biela
clisica. Cuando el satélite ~S~ y el subsatélite -T- a la
mitad o0 cerca de la mited de sp carrera, es decir, cuando el
satélite -5~ estd en la eje central 4, (fig. 4 por analogia)

o cerca de este eje, el Srgano intermediario II actia como una
palanca de segundo género en la gque la potencia estd en -S-,
la resistencia en ~P- y el punfo de apoyo en un punto de la
corredera IV sobre el que se apoya el satélite =A-. ZILos movi-
mientos sucesivos se deducen de los del sistema ideal repre-
sentado en las fig. 1 a 10. Ia qperacién inversa, es decir,
la transfommacidn del movimiento circular del érbol -0- en mo-
vimiento rectilineo de los subsatélites -T- y -T'=, se com-
prende facilmente: en efecto, animado por una fuerza motriz
rotativa, -0- actia sobre -P- que adquiefe un movimiento cir-

I d - v 3
cular; el organo intemmediario II transforma este movimiento

[—
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en movimiento rectllineo de =S~ por medio de 1a carredera V.
Al pasar -S- por el eje A, O cerca de este eje, el Organo in-
termediario II-actﬁa como una palanca de tercer género, en
la cual la potencia estd en -P-, la resistencia en =S- ¥ el
punfo de apoyo en un punto ce la corredera IV scbre el gue se
apoya el sétélite _i-. Tos movimientos del satélite -A- en
la corredera IV se deducen facilmente de lo anterior, giendo
~A- solidario de -S-.

Teniendo en cuenta lo expuesto en el parrafo ante-
rior, se puede comprobar que las correderas IV y V, al gular
los movimientos rectilinesos alternativos de los subsatélites
-7- y -T'= y de los satélites -§- y —A-, gobierman al mismo
tiempo sus movimientos relativos cirdubares, conforme a lo
descrito en el capitule I referente: a las "Particularidades
cinematicas". ‘En efecto los movimientos rectilineos alterna-
tivos de los subsatélites.y de los satélites, resultan ser
movimientos circulares como los descritos en el citadé capi-
tulo I. Ahora bien, por reversibilided se pueden obtener
estos movimientos circulares gobernando los movimientos rec-
tilineose. |

Conviene hacer notar que el sistema astral presentea,
en un mismo ciclo, dos puntos muertos, que se pueden llamar
exteriores, andlogos a los de upbistema clésico, y que coin-
ciden cada uno con el principio de cada carrera rectilinea
de un Organo secundario III. Cuando este drgano secundario
se encuentra en el punto medio de su carrera rectilinea, su
centro satélite (el satélite S, por ejemplo) esta en el eje
central Aob(fig. 4 por analogia); en esta posicion, se pre-
gsenta un punto muerto central y si el Organo intermediario II

es una biela de longitud SP, por ejemplo, no podréd imprimir,
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en estas condiciones, un movimiento de rotacidén al planets ~P-j
pero apoyandose, directa o indirectamente, en un punto fijo so-
lidario de la armeazdn (por ejempio en un punto de la correders
IV) el Srgeno intermediario II se transforma en una palenca y
hace desaparecer el citado punto muerto central.

Tos dispositivos de gobierno descritos en el presente
capitulo se caracterizan esencialmente por obligar a los or=—
ganos satélites y subsatélites de un sistema astral a efectuar
los movimientos descritos anteriormente en el capitulo I y»
ademas, por el hecho de que el organo intermediario II encuen-
tra, directa o indirectamente, uno o varios puntos de apoyo
solidarios de la armazdén del sistema astral, transformandose
en una palanca cusndo el satélite que sirve de articulacion
entre este organo intemediario II y el organo secundario III,
se encuentra en el eje central de rotacion Ao o cerca de este
eje. Estos dispositivos se caracterizan por gque el punto o
los puntos fijos citados, que sifven de punto de apoyo al 6r-
gano intermediario II pueden encontrarse ya sea sobre las guias
descritas anteriormente, 0 ya sobre un drgano apropiado, que
estd fijo respecto al armazén del mecanismo astral.

IV-"Ejemplos de ejecucion”.

A continnacidn se describirdn distintas variantes del
objeto de esta patente. En las fig 19 a 25 se representa como
ejemplo un primer modo de ejecucidn.

7 In estas figuras, el 6rgano intermediarioc II, repre-
sentado de frente y de perfil en las fig. 19 y 20, adopta una
forma distinta de la representada en las fig. 16 a 18, En efec-
t0, -A;- ¥ -A, son, al mismo tiempo, dos satélites~-simples y
dos satélites-peso, es decir que uno de ellos (Al por ejemplo?)

substituye a los -A- y =A'- de las fig. 16 a 18. En el presente
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ejemplo se supone que (fig. 19 y 20) ~Ay-Ay- ¥ -5~ tienen
gecciones circulares suficientemente grandes para que la ma-
nivela planetaria -P- (fig. 21 y 22) pueda girar al mismo
tiempo en el alojamiento comin & =Aj~, -Ay~ ¥ -8-, elementos
que estan anidos formando un s6lo cuerpo rigido u érggno in-
termediario II, reforzado por dos plapas ~b= y -b'= inter -
puestas entre ellos.

Las fige. 21, 22 y 23 representan el drgano "primari ot
I constituido, en ¢l presente ejemplo, por un cigiefial forma-
do por dos partes que se unen después de montado por cualguier
medio apropiado no representado en dichas figuras (por ejemplo
las dos partes de la manivela pueden estar unidas por tornillos
0 por remaches).

Las fig. 24 y 25 representan sl conjunto, visto de
frente y en planta, pudiendose ver la adaptacion del drganoc
intermediario II al organoc primrio I y al érgano secundario
ITT, asi como las tres correderas Ivl, IVos y V. Estas tres
correderas no se reunen como en la fig.'lG. El 6rgano prima-
rio I no se ha representado enla fig 24 para mayor claridad.

Las partes extremas de las rumas -G8- y -Gi~ de la
corredera V estén més proximas ura a otra gue =n la parte cen-
tral, y forman guias para los subsatélites ~f= y ~T'~, En
el ejemplo representado se ha supuesto gue estas partes ex-~
tremas estén constituidas por dos eilindros -Cy-Cy'- repre-
sentados en seccidn en la fig., 24 y 25, y que los subsatéli-
tes ~T- y ~T'- son dos émbolos que se desplazan en el interior
de estos cilindros, |

Para mayor claridad, la corredera V no se ha repre~
gentado en la fig. 25.

Por otra parte, cada uno de los satélites ~A1~-Ay~

T
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comprende un cuadro -01—82— que resbalsn en las correderas

Ivl y IVé respectivamente. In este caso el Organo secundario
III no es Ge una sola pieza como en la fig 16, sind que estd
formado por dos mitades unidas en elkentro del cuadro -C- por
medio de clavijas —-g-g'-—. Este cuadro se desplaza en la parte
media alargada ée la corredera V (fig. 24).

Las dimernsiones de los Crganos moviles representados
en lzs fig. 19 a 25, lo mismo gue las de las placas =b= y =b'=-
permiten e@uilibrar el conjunto conforme al capitulo II (par-
ticularidades de eguilibrio). Con este objeto debe conside-~
rarse que las masas de los cuadros -C1= ¥ -Co~ tienen sus cen-
tros de gravedad en ¢l mismo eje gue los satélites —Ag~ y ~Ap=e

En las fig. 26, 27 y 28 se representa otra variante,
En estas figuras los satélites —Al- y ﬁA2~ estan dispuestos
de manera andloga a los satélites -Aj= ¥ -Ap de las fig. 19 a
25, mientras que el satélite -S~ es andlogo al de las fig. 16
a.18, y ademas las rotaciones de los arboles =0-0'~ estdm sin-

cronizadas por acoplamiento a un arbol comin -~Y-. Si el meca-

‘nismo representado en dichas fig. 26 a 28, debe aplicarse a

un motor, por ejemplo, el arbol -Y- puede servir de arbol mo-
tor y de arbol de excéntricas al mismo tiempo. Suprimiendo el
cilindro-Cy'- y substituye . el émbolo -T'- y su véstago por

un contrapeso apropiado, solidaric del cuadro -C~-, se obtiene
un monocilindro equilibrado.

Las fig. 29 y 30 son dos via+tas (de frente y de per-
£il respectivamente) de un motor de ocho cilindros en cruz,
que comprende solamente dos manivelas dispuestas a 360%{. (ada
manivela arrastre los 6rganos en movimiento correspondientes a
cuatro cilindros, cuyos drganos se suponen equilibrados inde-

pendientemente de los érganos arrastrados por la otra manivela.



10

15

20

25

30

- 18 -

Los satélites peso -41~ ¥ ~Ap- (rig. 30), los planetas-peso

-B;- B

la fig. 29 para mayor claridad del dibujo. Hay gue hacer no-

FBZ-Bé— y el cigiiefial ~-0-0+ no se han representado en

tar que puede construirse este motor sin el cojinete interme-
dio, de manera que los ocho émbolos se accionen por una scla
manivela en lugar de dos. Ademas, en ¢l presente ejemplo, las
dos manivelas pueden disponerse a 1802 en lugér de 3602 obte-
niéndose el equilibrio del conjunto sin tener que recurrir al
equilibrio individual de wcada grupo de cuatro émbolos. Esté
motor de ocho cilidros puede comprender solamemnte seis o sie-
te Organos esenciales en movimiento, compremide el cigiésal
segin la Torma de ejecucién de las manivelas, ya que une scols
manivela permite construir los cuatro drganos intermediarios
(ocho satélites) de una sola pieza, reduciéndose asi el nimero
de articulaciones a cinco o seis segin los casos. Un motor
clasico de ocho cilindros comprendec generelmente diecisiete
organos esenciales en movimiento, comprendido el cigiiefial, sin
tener en cuenta los ocho ejes de los émbolos, y el nimero de
articulaciones es de dieciseis.

Se puede realizar ung variante construyendo un motor
de forms parecida a la mitad del mecunismo representado en
las fig. 29 y 30, es deecir suprimiendo la parte de la derecha
de la fig. 30. De esta manera se puede obtener un motor de
dos tiempos sobrealimentado, como se representa muy esgueméi-
ticamenme en la fig. 31 y que estid organizado de la signiente
maneras |

En este motor de dos tiempos, los émbolos alojados
en los cilindros ~l- y =24 (fig. 31) dividen cada uno de eg=-
tos cilindros en <dos partes, las partes correspordientes a

caras exteriores de los émbolos -Cmy- y -Cmo=~ gue constituyen
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los cilindros motores, y las partes opuestas -601- y =Ce

-2

2
que estdn cerradas por las paredes del fondo -zl- vy -zz- gue

estan atravesadas por los vastagos ¥y gue constituyen los ei-
lindros llamados "complementarios®. =&n este e jemplo, los ci-
lindros =3- y -4~ son cilindros llamados "auxiliares" (ver
capitulo VI).

Cade uno de didios cilindros ~l- y -2~ comprende unas
vélevulas, no representadas, (una para la édmisién ¥y ona para
la expulsidn, por ejemplo), asi como aberturas de barrido (no
representadas) que quedan desoubiertas por el émbolo al final
de la carrera de eipulsién.

Este motor de dos tlempos, asi constituido, funciona
de la memera siguiente:

| 12.- Mientras se retienen los gases quemados en -le—,
por ejemplo, el aire sinmezela de gas que se encuentra en -Ccl-
se comprime: (si la camara de compresidn es demaéiado pequefia,
la compresidn puede efectuarsg, al mismo tiempo que en -ccl-.
en depésitos o en toberas que estdn en comuniocacidn abierta
con -Cec,- durante la compresidn), |

2%,~ Apertura del escape en ~Cm, - (un poco antes de
abrirse las sberturas de barrido.,)

32.~ Apertura de las aberturas de barrido y admisidn
en -le- del aire comprimido en ~Ccy~ ¥ barrido en equicorrien-
te de los gases quemados.

42.- Cierre de las aberturas y del escape.

52,~ Admision en -le- de le mezcla gaseosa proceden-
te de un cilindro auxiliar (-3~ por ejemplo) y cuya compresidn
yea ha dado comienzo en el cilindro auxiliar.

62.- Cierre de la admisidén de la mezcla en ~Cm, - (cle-

rre que coineide con el final de la carrers de compresion en -3-,
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cuando el émbolo del cilindro ~Cm - se encuentre todavia a la
mitad de su carreraiQ

72,~ Pin de la compresion de la mezcla en -le-.

82.- Explosibén y expansién en -Cmy=-5 volviendo a co-
menzar el ciclo de la misma manera. |

Por otra parte este motor puede sufrir todas las
modificaciones cgraoterizadas por las particuilaridades de lg
invencidny por ejemplo: los émbolos de los cilindros =3- y
~-4- pueden ser de doble efecto, pudiéndose asf{ utilizar el
aire expulsado por estos cilimdros, ya sea para completar la
expulsidn de los gases guemados en -le- ¥ -6m27, ya para en-
friar el exterior de estos cilindros motores y de sus cémaraé
de combustiodn,

Ademés, si los émbolos & estos cilindros auxiliares
estan unidos al cuadro —61- del mecanismo representado en las
fig. 24 y 25, puede utilizarse facilmente el caadro'-Gé- para
gobernar los organos de distribucidn y de encendido (ver ca-
pifalo VI lo referente a los Organos accesorios), resultando
una simplificacidn por la supresidn del Arbol de excénfricas
vy de otros Organos accesorios.

La fig. 32 es vuna vista de frente de un motor de
seis cilindros, dispuestos radisimente a 602, alrededor del
eje central de rotacidn. Ias correderas de cada satélite es-
tan representadas en la fig. 32 por dobles lineas de puntos.
Las fig. 33 y 34 representan en alzado y en planta el cigiiefial
de este motor, las dos placas ~b-b'= y los tres satélites -Sq

-So-S.~+ Hstos tres satélites y las dos placae —b-b'~ tienen

3
pro-ongaclones, no representadas, gue completan el equilibrio,

’ .
Este motor no comprende mas gue cinco drganocs esencisles en

- movimiento y cuatro articulaciones, mientras que un motor cl-a



10

15

20

25

- 2% -

sico de seis cilind:os comprende trece Yy doce respectivamente.

Zn dicho motor de seis cilindros se puede ademds
prescindir de las correderas, acegurandose la guia de los
cuadros -01—02—6 = por medio de los cilindros opuesitos. En
estas condiciones, cada vez que en un cilindro se produce un
esfuerzo de explosidn, se produce como consecuencia un esfuer—
zo lateral gue tiende a aplicar el émbolo que ha recibido la
explosidn contra la pared interna de su cilindro. Pero este
esfuerzo lateral ge transmite por el vdstago del émbolo de que
se trata primero al émbolo opuesto, después, por el 6Igano
intermediario, monobloe (cuyo satélite -31- se articula en el
cuadro -C1~ que se supone gue corresponde al émbolo de la 68X~
plosidn) a todos los otros émbolos del mosor. L esfuerzo la-
teral del émbolo gue ha recibido la explosidn se reparte asi
entre los demds émbolos, y su valor maximo es muy inferior al
valor que alcanzaria si este émbolo estuviera acoplado al dr-
bol motor por un sistema clésico de bicla vy manivela. ZTsto
constituye uma ventaja muy importante de la invenecidn, Les
vastagos v loz cuzdros jue unen los émbolos opuestos se cal-
culan para transmitir, ademds de los esfuerzos normales, los
esfuerzos laterales.

Las fig. 35 a 37 son tres vistas de un motor de avia-
cidn de -n- cilindros, de cuatro tiempos. =Bn realidad, este
motor es una reunidn de verios motores de dos cilindros opueg-
tos, que estdn dispuestos longitudinalmznte en cuatro Z£Tupos
1y 2y 3, 4, dos a cada lado de un £rbol motor -Y-, pudiendo
comprender cada zrupo, por ejemplo sels motorce de dos cilin-
dros opuestos. (ada Tila transversal comprende por lo tanto,
ocho cilindros en ¢l caso de 1z Tig. 25. cade nmotor del grupo

-1~ esta unido a un motor del grupo -2~ de la misma fila trans-
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versal por cualquier medio apropiado: por ejemplo,las barras

-a-a'- unen, rigidamente o né, el cuadro -01~ del satélite~
peso =A,- ¥ el del satélite~peso ~A,~» de una parte, y el
cuadro -C',~ del satélite-peso -A'y= ¥y el del satélite-peso
-A'5-, de otra parte (fig. 35 y 37). Ta unidn entre los moto-
res del grupo -3- y los del grupo -4- se efectia de la misma
manera,

En este motor de avidn, la unidn de los mobores del
grupo -2-, de una parte, y los del grupo -3-, de otra, con
el arbol -Y—,‘puede efectuarse de diferentes meaneras, como se
indica més adelante respecto a las uniones, §in embargo, hay
que hacer notar gue en todo motor astral, la longitud del ra-
dio de manivela de su ciglieflal, o longitud del radio golar,
es lgual a la cuarta parte de la longitud de la carrera de an
émbolo (y no a la mitad como en los motores clésicos).

Como consecuencia, puede transformarse el brazo de
manivela de un cigiiefial astral en piiion de engranaje ~E- (ver
fig. 36 y 37), siendo la veloeidad tangencial de este pifidn,
debido a su peguefio didmetro, mucho mas pequena que la de un
pifidn semejante de un motor claslco.

Ademas, la disposicidn paralela de los distintos ci-
lindros que forman el motor de avidn en cuestidn permite acer-
car considerablemente los ciglieflales y, por lo tanto, se hace
posible acogar los cigliefiales de los gYupos =2~ y -3~ a un arbol
comin ~Y- bor medio de un sistema de engranajes de dimensiones
convenientes, constituidos por pifiones ~@I~ y por ruedas denta-
das ~E'- montades sobre el arbol ~-¥~, quedando disminuido el
esfuerzo produecido por cada diente de -E- en 1g relacion de
los radios de —%~ Yy ~E'- que, en el caso del ejemplo, es apro-

ximadamente de 0:7. De esta manera el 4rbol =Y~ buede ger gl
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mismo tiempo drbol motor, y reductor ge velocidad.,

Zete motor de avidn puede comprender, bor ejemplo,
sels filas transversales de ocho cilindros, o sea 48 cilin-
dros, con una potencia de 5000 cv. Disponiendo corveniente~
mente las manivelas, se bueden obtener veinticnatro explosio-
es por cada vuelta del cigiiefial , repartidas regularmente,

Se ha hecho resaltar gue cada motor del grupo -1;
(fig. 37) estd equilibrado individualmente bor los planetas
peso -Bl-. mientras que cada motor del grupo -2- np estd equi-
librado‘mas que parcialmente por los planetas~peso -32-. Sin
embargo, considerando que los motores ge cada grupo tienen
un cigiiefial comdn Yy continuo, puede obtenerse un equilibrio
de conjunto de cads grupo sin tener que recurrir al equilibrio
individual de caga uno de los motores de estog grupos. Con
todo, los cuatro cigiesnales (grupos ~1-2-3-4-) pueden no ser
continuos, pudiéndose acoplar directa o indirectamente cada
motor de una fils transversal al drbol motor ~Y- independien-
temente de los de otras filas, y pudiéndose equilibrar inde-

rendientemente cads notor,

V- "Reduccidn de_las presiones laterales" en un sisjggg_ggﬁgg;:
La fig. 38 represents esqueméticamente un mecanismo
astral., Para facilitar la descripcién siguiente se ha supri-
mido en esta figura el organo secundario III, es decir, el
6rgano que soporta los subsatélites -T- y ~mr-, 105 vastagos
Yy el cuadro ~C~» representados en la figura 16. ge considera
este mecanismo en el instantecp s+ €8 decir, en el momento en
que el satélite ~S- se encuentra cerca del eje central A , y
Se supondrd gue: ' °
1%.- Ta fuerza -p- Tepresentada en la fig, 14 estq

aplicada directamente g1 satélite ~S= (1o cual no cambig el
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principio del dispositive que se describird;

22,~ Tos satélites -g- ¥ ~A- tienen secciones eireg—
lares iguales ¥y el didmetro de cada una de estas secciones es
menor que la distancia entre las dos ramas de cadg corredera
IV y Vv, distancia que es igual en las dos correderas;

32.~ en el instante ¢ considerado, los centros de
simetria de -5- y de —A- se encdentran respectivaments sobre
las rectas x'x e y'y.

- Por lo tanto, estando la fuerza ~p- aplicada en -s-'
en el instante Yy =S= ha de transmitir el esfuerzo al planeta
~P-s segln lo que se ha dicho en el capftulo ITI ("dispositi~
vos de goblerno")., 5i, en el instante ¥ -S- estd en contac-
%0 con la rama -Gi- y ge apoya sobre ésta para transmitir di-
cho esfuerzo a ~-P-, la descomposicidn de la fuerza -F- origing
una componente normal =-N~-» perpendicular g la carg interior
de -Gi-, y que alcanza valores muy elevados respecto a -p-,
cuando -3~ esta cerca del eje central A, 1Ia consecuencia in-
mediata de esto es Que =S~ ejerce uns piesién lateral elevada
sobre -Gi- (en un sistema material completo.esta Presion se
transmite popr intermediacidn de los 6rganos dispuestos entre
-8~ y -Gi~, por ejemplo el‘cuadro ~C~ de 1g fig. 16). Pero,
en realidad, por efecto de la impulsidn de ~F=, -8~ g6 vé obli~
€ado a girar sobre —P- que se supone fijo por reaccidn del dr-
bol -0~, con un momento de glro segin la direccidn del arco
-3Q~ (ya que existe un cierto juego entre el satélite -8- ¥y
la rama -Gi-), —A-, arrastrado por -g- del que es solidario,
gira igualmente sobre -p- segin la direccidn del areo -AQ'~,
Pero, en estos dos movimientos simulténeos, ~A- encuentra g
-Q'-, punto de apoyo eventval sobre 1g rama -Gg-, anteg de qus

-S5= haya encontrado a =Q=»s que es punto de Apoyo eventual sobre
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la rama -Gi-, o dicho de otra manera, -S- gqueda entre las dos
ramas -Gs-‘y ~Gi- de la corredera -V- sin entrar en contacto
con estas ramas, mientras que -Q'- es el punto de apoyo de

la fuerza -FP-, Esto resulta de manera inmediata del hecho

de ser el arco -AQ'~ menor gue el arco =AQ- cuando -S~- se en- .
cuentra préximo al eje centraltﬁo, como puede demostrarse, Se
puede demostrar asimismo gque, las reacciones gue resultan del
encuentro de -A- con -Gg~ 0 ~Q'— son, en las citadas condl -
ciones, muchos menos perjudiciales, desde varios puntos de
vista, que las jue provienen del apoyo de -S- sobre la corre-
dera V.

En las condiciones expuestas anteriormente, el saté-
lite -A~ ya no entra més en contacto con su corredera IV cuan-
do se encuentre en la proximidad del eje central A%, lo que rg
sulta por simetria del mismo razonamiento desarrollado para
el satélite -S-. Por otra parte, suponiendo que -F- €s una
fuerza motriz rotativa aplicada al arbol -0-, se puede razo-
nér enalogamente y se puede demostrar también la reduceidn de
las presiones laterales.

El dispositivo descrito consiste pués en un medio a-
propiado que impide a cada satélite apoyarse, ya directamente,
ya por mediacién de uno o varios érganos interpuestos, sobre
la corredera en la que se desplaza dicho satélite o el drgano
que lo acopla, cuando este satélite se encuentra sobre el eje
central de rotacion del sistema astral o en la proximidad de
este eje, Iste dispositivo se puede realizar de varias mane-
res apropiadas, por ejemplo:

a) dejando un juego suficiente entre la corredera y
el 6rgano que se ha de apoyar sobre ella, guedando paralelss

[ 4 2 . - Py
entre sl las caras interiores opuestas de dicha correders;
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VI - "Pormas de realizacidn" de ciertos elementos empleados

en un sistema astral:

¢ada uno de los Organos que componen los mecanismos
que hacen referencia a la presente invencidn puede adoptar for-
mas y dimensiones diversas con tal que se adapte a las condi-
ciones fundementales de esta imvencidn y también pueden estar
compuestos por una o varias piezas para faeilitar su montaje y
su acoplamiehto en laz maguinas de las que Torman parte.

Por ejemplo, las fig. 39 a 41 son %res vistas de una
variante del Organo llamzdo intermediario II representado en
las fig. 19 y 20. En la forma de ejecucidn de las fig. 39 a
41 dicho 6rgano intermediario esté‘ﬁonnado por dos piezas uhidas
por cualguier medio apropiado, por ejemplo mediante clavi jas
-gJj= cuyas tuercas se glojan en umas cavidades de dichas pie-
zas. De esta manera la manivela planetaria -P-, que en el caso
de las fig. 21 y 22 estaba formada por dos piezas, puede estar
constituida por una sola pileza.

‘Qilindros complementarios: En un motor astral, se lla-
ma cilindro complementario la parte -Cc- (fig. 42) de un ci -
lindro ~Cy~ comprendidae entre el émbolo -T—, las paredes del ci-
lindro -0y~ y una pared -=Z- que hace de fondo del cilindro y
que esta dispuesta entre el émbolo —~T- ¥y su satélite -8-. E1
vastago -t- atraviesa la pared del fondo -Z- asegurandose la
hermeticidad del cilindro compleme: tario por medio de segmentos
alojados en un prensa estopas o caja de empaquetadura =k-, o
por cualquler otro medio apropiado, fijéndose la pared =Z- al
cllindro -Cy- de manera hermética bor cualguler procedimiento
conveniente,

La caja de empaguetadura -k- puede estar fijada a la

pared del fondo -Z- por cualquier medic conveniente Yy estar sos-
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b) dando a las ramas de cada corredera un contorno o
perfil apropiado'para obtener, en la parte central de cada co-
rredera, €l juego citado =n el apartado a).

Conviene hacer notar gue este dispositivo no impide
que cada satélite se apoye directa o indirectamente sobre su
propia corredera cuando se encuentra suficientemente alejado
del eje central Ao’ pero, en este ilnstante, las presiones la-
terales éjercidas por dicho satélite sobre su corredera ya no
tienen un valor grande respecto a las fuerzas -F- o -f-, tanto
si estas fuerzas son fuerzas motrices rectilineas como rotati.
vas, |

Por otra parte, las presiones laterales ejercidas
por los subsatélites (-T~ y =T'~ por ejemplo en la fig. 25)
sobre sus correderas o cilindros pueden reducirse sensible-
mente por las razones siguientes:

12,- las fuerzas (-F- o -f-) que actdan sobre un sub-
satélite sigucn siempre una direccidn constante respecto a la
dirececidn rectilinea que sigue practicamente el drgano secun-
dario acoplado a este subsatélite; por consiguiente, no exis-
tiendo oblicuidad entre estas dos direcciones, el esfuerzo la-
teral del cubsatélite contra las paredes interiores de su co=-
rredera o de su cilindro es practicamente nulo o despreciable.

22, - ellcuadro -0~ por ejemplo en laz fig. 24) que en-
tra en contacto con las ramas de la corredera V, en la parte
central de ésta, puede impedir que un subsatélite (~-T-, por
ejemplo) entreben contacto con las partes extremas de la misma
corredera {o cilindros), a condicidn de que el juego que se da
a dipho subsatélite en estas pertes extremas sea suficiente -

mente mayor que el juego dado al cuadro en la parte media de

la corredera,
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tenida por estg pared, por las bParedes del cilindrg o por ung \%
y otras, Esta caja de empaquetadurg -k~ buede también formar
varte integrante de la pared gel ondo -zZ-, Un 8610 cilindro
complementario buede comprender varias cajas de eémpaquetadurg
K,

Este cilindro complementario ~Cec~ puede emplearse
¢on varios fines, bor ejemplo:

1%~ refrigeracidn del émbolo -T-, e gq Vistago y
del interior del cilindro ~Cy=. Con este objeto, log orifi-
Cio8 ~6~ y —gt. (fig. 42) en nimero suficiente, pracficados
en las paredeg del cilindre ~Cy~s en la pared del fondo -7
0 en ambas g 1z VezZ, permiten éstablecer gn el cilindre Com-
plementario ~Cc~ una circulacidn de aire o de pn fluido con-
veniente que puede estar producida Solamente por los despla~
Zamientos del émbolo en ¢l interior de -Ce-., w1 Paso del Fflpjiw
do por los citados Orificios ~g-g'- buede regnlarse bor medio
de vélvulas, O Por otros medios apropizdos. gin embargo, cuan-~
do la circulacién gdel fluido en -0c~ no tiene otro objeto que
el de renovar e1 aire, o el fluido caliente que se encuentfe
en -Ce~, y no esg necesario dosifiear rigurosamente la cantidad
de fluido que cireplg POr ~Cem=, se bueden emplear aspiradores
0 ventiladores rotativos, libres o gobernados, S1 se degeg
que el fluido caliente zeg €Xpulsado de ~Com € su mayor parte
a fin de evitar la produceidn de zomas de estancamiento Junto
al émbolo -Tw, ge puede construir este €mb 010 —m Y €l fondo
~Z=- de tal manera gue sgs Superficies queden cagi Juntas cuan-
do -7- ge acerca al fondo ~Zy reduciendo ggf el espacio muer-
10 que separs estas dos Superficies. Puede a8l mismo cregrge
Ula turbulencia del fluido en el interior del cilindro comple-

mentario -gc- POr medio de €lementosg bara guiar e] fluido, co-
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2o, alimentacion y sobrealimentacion de los cilin-
dros motores (se llama cilindro motor la parte -Cm- de un
cilindro -Cy-s por ejemplo (fig. 42), comprendida entre las
paredes del cilindro y la cara inferior del émbolo). Con es-
te objeto el fluido admitido en un ¢ilindro complementario
~Cc~ se puede pasar a un cilindro motor ~Cm— cualquiera, bien
par uan canasl directo, o bien atravesando un deposito dispues—
to en el circnito recorrido entre los cilindros.

Hay que notar que en un motor astral de cuatro tiem-
pos, el émbolo ~T- puede efectuar en ~Cc- dos carreras de
compresién o de trabajo por ciclo, mientras gue en -Cm~ NO
efect-tla mas que una carrera motriz durante el mismo cicloe.
Tas dos carreras de trabajo en -Ce-~ pueden emplearse para la
admision y para la expuleidn tanto de alre como de mezcla ga-
seosa. Tl fluido admitido en un cilindro complementario puede
refrigerarse antes, durante o despues de su paso por un cilin-
dro complementario, por cualquier meGio apropiado,.

¢ilindros aunxiliares: Conviene recordar que todos los
satélites de un mecanismo astral (y no todos los satélites-
peso) describen trayectorias rectilineas alternativas. Por lo
tento, e pueden =coplar algunos satélites (ﬁAl— yh—Az-, por
ejemplo, en las fig. 19 a 25), a émbolos que alojades en sus
eilindros respectivos, pueden emplearse para fines apropiados,
por e¢jemplo como compresores.

Tos cilindros complementarios y auxiliares citados
puedsn emplearse como freno del mecenismo astral del que for-
man parte, sl se regula convenientemente el paso del fluido a
través de sus orificios de admisidn y de expulsion,

Cuadrog: Cada cuadro, por ejemplo -C.- de la fig. 32,

1
puede tener perfiles rsctangulares, circulares o cualguier otro,
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principalmenie cuando estos cuadros no ejercen fuertes pre-
siones laterales sobre las correderas en las que se desplaszan,
o0 bien cuando no existen tales corredsras, por ejemplo cuando
los Organos llamcdos recundariocs foman parte de estos cnadros
y estéh guiados por sus subsatélites que se desplazan en gulas
constituidas por cilindros, por ejemplo.

Gorrederas: Cada corred:zra puede formar parte inte-
grante dc la caja o bastidor de un mecanismo astral o bien
estar fijada a €l por cualquier medio apropiado, pudiendo te-
ner sus remas perfiles y contornos diversos. TIn estas maqui-
nas, y principalmente en las Que no estan sometidas a grandes
esfuerzos, se pueden suprimir las c¢orrederac destinadas a guilar
los cuadros, subsistiendo las correderas (u Organos que ejer-
cen un papel andfogo, como los cilindros) en las gue se despla-

zan los cubsatélites acoplados a estos cuadros. TPor el con-

’ . ’ . .
trario, en otras magulnas en que loz subsatélites no necssitan

correderas (por ejemplo cuando estos subsatélites no son émbo-
los), se pueden suprimir estas correderas subsistiendo las

destinadas a gular los cuadros de los citados subsatélites.

Amortiguadores de chogues y de ruidos: Los chogues
que se producen entre las corrsderas y los Organos gque se deg-
plazan por ellas, y los ruidos gue se origina, pueden amorti-
guarse por medio de amortiguadores apropiadosy por ejemplo:

12.- cada cuadro {£-, por ejauplo, de la fig. 43),

u otra parte apropiada de un 6rgano secundario puede compren~
der uno o varios drganos como los patines -Ul- interpuestos
entre el cuadro -C- y la corredera —G-, estando preferible-
mente el patin iUl- mantenido longitudinalmente por el cuadro
~C=. Intre el cuadro -C- y =l patin‘JUl- ruedon interponerse

unos resortes apropiados gue pueden ser helicoidales como -Gr-
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y ~Cr'-, de ldmina o de ofras clases, los cuales se emplean
como amorfiguadores y mantienen =1 patin -Ul- en contacto con
la corredera -G-. Entre el patin —Ul- y ¢l cuadro -C~ puede
interponerse una materia apropiada como caucho, cuero u otra,
5 ¥y los patines ~Uj~- pueden estar consyituidos por léminas de
resorte o0 por piezas gue actuen de manera anéloga soportadas
por el drganoc secundario.
29, - Elﬁérgano u Organos de amortiguamiento pueden
ser gulas de deslizamiento -Uo- que estdn interpuestas entre
10 el organo de guia tal como la corredera -G- y ure parte del
drgano secundario, como el cuadro —C- (fig- 44), estando pre-—
feriblemente ~Uo~ mantenido 1 ongitudinalmente por la corredera
=G=. Entre la guia de deslizamiento -Up- y la corrgdera -G=-,
pueden interponerse resortes éemejantes & los indicados ante-
15 riormente, por ejemplo los representados en -Cr-, y gue se
emplean como amortiguadores y mantienen la guias de desliza -
miento -Us~ en contacto con ¢l cuadro -C-, Entre ?Uz— vy la
corredera ~G-~ puede interponerse una materia apropiada seme-
jante a la mencloneda anteriormente. TLas gules ~Uy= pueden
20 estar constituidas por ldminas de resorte, o por plezas capa-
ces de actuar andlogamente, soportadas por el drgano de guia,
Cada guia -U2- buede estar fermada por uma pieza o bien por

varias plezas unidas o no entre si,

En el primer caso, —Ul— puede actuar como patin cam-
2 5 Dbiable y en el segundo caso, —U2- puede actuar como guia de
deslizamiento camblable de la corredera.

Subgatélites-émbolos: Cada subsatélite puede formar

parte del érgano secundario o estar unido al cuadro de este
drgano secundario por medio de uno o mas véstagos, cada saté-

30 lite puede estar asi unido a varios cuadros, y cada subsaté-
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lite puede estar unido a cada uno de sus véstagos. por medio

32

apropiado de fijaoiéh o por articulacidn y, en este Yltimo
caso, si el centro de gravedad del subsatélite ési unido sstéd
sobre el eje de articulacidn de este, se obtiene un buen equi-
librio del sistema subsatélite. =1 eje de articulacidn Gel
émbolo, perpendicular al eje longitudinel de su cilindro, pue=~
de estar dispuesto segun una direccidn cualquiera. Todo ém-
bolo de un sistema astral puede presentar nsrvios gque pueden
reunir los lados del embolo a cada uno de sus vastagos, o bien
puede estar cerrado por ¢l lado de su cars eXterior a fin de
formar un depdsito para las materias refrigerantes o con cual-
quier otro objeto apropiado. Todos los subsatélites y émbo-
los de un mecanismo astral pueden tener dimensiones iguales

o distintas entre si, conservando las condiciones fundamenta-
les del sistema aestral, principalmente en lo relativo al equi-

librio,

Yéstagos: Cada véstago puede formar prte integrante
de su cuadro o estar fijado al mismo por cualquier medioc apro-
piado de fijacidn., cada véstago puede asi mismo estarp unido
& su cuadro por articulacidn, pero en este caso, la oblicui-
dad de cada véstago respecto a su  cuadro esta limitads pox

topes u otros Organos solidarios del cuadro con objeto de

conservar el buen equilibrio del =isiema subsatelite,
Articulaciones: Todas las articulaoiongs en un meca-

nismo astral pueden estar constitidas de todas las maneras

¥y por todos los medios apropiados, por ejemplo: al describir

el mecanismo representado en las fig. 16 a 18, se ha dicho

que la manivela planetaria <P-, solidaria del drgano primario

I, gira en el interior del drgano intemediario II, y que la

articulacidén satélite =S-, soliddria de dicho 6rgano II, gira



10

15

20

25

30

- 33 -

en el interior del drgano secundario III. Estas articula-
ciones pueden también obtencrse inversamente de la manera
siguiente: el planeta -P- es solidario del organo intermedia-
rio II y gira en el interior del Organc primario I, el saté-
lite -S- es solidario del drgano secundario III y gira en el
interior del drgano intermediario ITI.

Uniones: Ia unidén de un mecanismo astral con otro
mecanismo astral puede obltenerse por cualquier medio apropia-
do, por ejemplos:

a) el cigilefial de un mecanismo astral estd unido al
de otro mecenismo astral por medio de una o varias bielas de
acoplamiento o por medio de uno o varios sistemas de engrana-
jes,

b) uno o varios drganos de un mecanismo astral estén
anidos a uno o varios Organocs del otro (pof ejemplo, en las
fig. 35 a 37, los cuadros de los 6rganos secundarios de un mo=
tor estdn unidos a los cuadros de otro motor).

Organos de distribucidn y sccesorios: Los movimien-

tbé de los Organos de un mecanlsmo astral pueden emplearse pa-
ra gobernar, por medio de dispositivos apropiados, como los
engranzjes, los movimientos de otros drganos accesorios y de
distribucidn, como las valvulas, por ejemplo, Con este objeto
pueden emplearse principalmente los movimientos rectilineos

de ciertos elementos del mecanismo astral, como los cuadros,
por ejemplo: a este fin, los elementos del mecanismo astral
pueden estar provistos de un dispositivo apropiado para gober-
nar los movimientos de dichos Organos accesorios y de distri-
bucidn, por ejemplo: se emplean, perfiles, ranuras, resaltos,
practicados en un cuadro, o blen piezas montadas sobre estos‘

’” - » »
cuadros, a manera de excentricas para empujar, mediante los mg
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por ejemplo.

El dispositivo objeto de esta invencidn permite
transformar un movimiento rectilineo alterrativo en movimiento
circular, e inversamente, sin emplear engranajes pesados,
que ocupan mucho espacieh sometidos a esfuerzos considerables,
sind por medio de Organocs que generalmente son POCO numero-
sos y silempre ficiles de equilibrar, Un motor construido se-
gln la invencidn, generalmente no necesita volante, lo que
permite disminuir el pesoc de dicho motor.

Este dispositivo es susceptible de gran nimero de
aplicaciones, principalmente en méoénica, en la construccion
de miquines herramientas, bhombas, maquimes de Vapor, compre-
sores y motores.

N 0 T A

Se reivindica como objeto de esta pratente:

1) Mecanismo psra la transformacidn de un movimien—
to circular en movimiento rectilineo altermativo e inverss -
mente, caracterizado per an sistema llamedo "astral" formado
por: un conjunto de méviles llamados "planetast {(que pueden
ser planctas-centros, planetas-simplas y vlanetag-peso) dis-
puestos dlrededor del eje de un centro llamado "solart de ma-
nera que sus centros de gravedad gusrden entre si posiciones
invariables.; un sistema llamsdo sistematsatéliten cbmpuesto

- .

por varios .méviles llamados "satélitaesn (que pueden ser sa-

télites-centros, satélites—simples y satélites-peso) dispues-
tos alrededor del eje de un planeta llamado "planeta~centro"
de manera que sus centros de gravedad guarden entre si pogi-~
ciones invariables; un sistema llamado Sistema "subsatéliten

que comprende varios méviles llamzdos "subsatélitest dispuestos
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dlrededor del eje de un satélite llamado nsatélite~centron

de manera que sus centros de gravedad guarden entre si posi-
ciones invariables; un eje, llamado "eje solar®, que pasa por
el centro de gravedad del centro solarjy un eje lladado "eje
planetario® que pasa por el centro de gravedad de cada planeta~
simple y de cada planeta-centroj; un eje llamado "eje satélite",
que paca por el centro de gravedad de cada satélite simple y

de cada satédlite-centro; y por Gltimo, dispositivos de gula
(tales como coprederasy cilindros u otros elementos) para gular
1os satélites (o los subsatélites unidos a estos satélites o
ambos a la vez) en los movimicntos rectilineos alternativos

que efectlan cuando el csntro solar gira sobre su eje de rota=-
cion.

2) - Mecanismo segin la reivindicacidn anterior en el
gue todos los radios solares(siendo un radio solar la distan-
cia gue separa el eje solar del eje de un planeta-centro) y
todos los radios planetarios (siendo un radio planetario la
distancia que separa el eje de un planeta-centro del eje de
un satélite-centro, o del de un satélite simple) son de iguel
longitud, siendo el eje solar paralelo a los ejes planetarios
el eje de un planeta-centro paralelo a los ejes satélites.

2) Mecanismo segin la reivindicaciin 1, en el gue
el centro solar gira sobre su eje de rotacidén en un sentido
dado y con una velocidad angular dade, arrastrando dicho cen-
tro solar todo el sistema planetario con un movimiento de ro-
tacidn alredcdor del mismo eje, a la misma velocidad angular
y en el mismo sentido de rotacion, arrastrando el planeta-
centro en este movimiento, todo &l sistema satélite y produ-
ciéndose simultédneamente un movimicnto relativo de rotacidn

alrededor del eje de un plancta-centro entre los sistemas pla-
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netario y satelite, desplazandose este dltimo, respecto al siste
me planetario, con un sentido de rotacidn imverso al del CEll=
tro solar, con una velocidad angular relativa doble de la ve-
locidad angular solar, arrastrando al mismo tiempo el saté -
lite~centro todo el sistena subsatélite que efectda, respecto
al sistema satélite, un movimiento relativo de rotacidn al -
rededor del eje del éatélite-centro, en el mismo sentido que

el centro solar y con unae velocidad igual a la velocidad an-
gular solar,

4) Mecanismo segin las reiviniicaciones 1 ¥y 3y en
elque los elementos que arrastran otros elementos son arras-—
trados por €ctos, permaneciendo invariables las relaciones
entre las vclocidades angulares, pbr una parte, y los sentidos
de rotacidn, por oira: ’

5) Mecanismo segin las reivindicaciones 1, 3y 4,
[=>3

-en el que cade satélite simpls, cada catélite-centro ¥y cada

subsatélite describen , respecto a un punto fijo del eje solar,
trayectorias’rectilineas alternativas, siendo la longitud deb
cada una de dichas trayegtorias igual a cuatro radios solares
0y dicho de otra manera, siendo igual la carrera del movimien-
to alternativo a cuatro veces el radio de la menivela en el
caso de un motor o de otra méquina aniloga.

6) Mecanismo segin las reivindicaciones anteriores,
en el que los dispositivos de gobierno, tales_como las corre-
deras y los cilindros u otros elementos, guian directa o indi-
rectamente los satélites ¥y los subsatélites aunidos g ellosy en
sus movimientos rectilineos alternativos, lo que produce 1s
ejecucidén de movimientos rotativos en las condiciones estable-
cidas en la reivindicacidn 3,

7) Mecanismo en el que el conjunto de las masas en
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movimiento de los tres sistemas (planetario, satélite y sub-
satélite) ésté totalmente equilibradghobre el eje central de
rotacidn de dicho sistema astral, gracizs a que cada uno de
los tres sistemas estd equilibrado sobre su eje de rotacidn
y que cada planeta-centro y cada satélite-centro forman parte
simulténeamentge de‘dos de dichos sisVemas, teniendo la masa
total de los elementos de cada uno de ios tres sistemas su
centro de gravedad sobre el eje de rotacifn del sistema con-
siderado,

8) Porma de ejecucidén del mecanismo de las relvin-
dicaciones anteriores que comprende: un drgano primario tal
como un arbol manivela, con contrapeso, cuyo drbol materiali-
za el centro solar, la menivela materializa el planeta-centro
y el contrapeso un planeta-pesoj un organo intermediario ar-
ticulado por una parte al drgano primario por medio de dicha
menivela, y por otra :arte, a un drgano securdario por medio
de un pivote, comprendiendo este drgano intermediario otro dr-
gano satélite (por ejemplo un segundo pivote), el primer pi-
vote materialize un satélite-centro y el segundo pivote un sa-
télite-simple; un drganoc secundario que comprende elementos
de movimiento rectilineo alternativo (subsatélites) y consti-
tuido dnicamente por un cuadro unido por medio de espigas, por
‘ejemplo, a émbolos, los cuales materializan los elementos sub-
satélite y por dltimo, dispositivos de zobierno materializa-
dos por Organos tales como corredercs, cilindros u otros, que
gulan directa o indirectamente losz elementos de movimiento rec-
tilineo, %tales como émbolos y pivotes satelites, obligdndo-les
a seguir sus proplas trayectorias rectilineas alternativas.,

9) Mecanismo segin las reivindicaciones 1 ¥y 8y en el

que el movimiento rectilineo del Organo se¢cundario y principal -
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mente el de sus subsatélites (por ejemplo 1os émbolos) s
tranemitido al catélite—~centro (pivote} el brgano interme-
diario el cual, opoyandose airecta o ipdirectamente ya sobre
un Srgeno de gobierno (corredera por ejemplo) ya sobre 0tro
brgano de goblerno, actia ya a la manera de una pbiela clasica,
ya a la manera de una palanca para tranformar &l citado mo-
vimiento rectilineo en movimiento circalar del Organo prima-
rio, pudiéndose hecer la transformacibn del movimiento en
sentido inverso, es deciry 4€ movimiento circular en movi -
miento rectilineo. |

10) Mecanlamo segun las reivindicaciones 1, 8 ¥ 9
que comprende unadisposicién capaz de evitar que los eafuerzos
1aterales tengan valores excesivos ¥y caracterizado por la a-
piicacién de un medio gue impide que los satélites se apoyen,
directa o indirectamente, sobre el drgeno de gula, por ejemplo
ana corredera, cuando dicho satélite se encuentra en la mitad
o hacia la mitad de su carrera rectilinea, consistiendo dicha
disposiéién preferiblemenﬁe, en el hecho de gue existe un
juego suficientec entre los organos de gula y los guiados.

11) Mecznismo segun la reivindicacion 10, en el
cual los oOrganos de gaia son correderas ocuyas superficies pue-
den o no ser paralelas entre si.

12) Wecanismo segin la reivindicacién 1, en el que
log Organos moviles pueden co prender OTrEanos complementarios
como espigas, barras, contrapesos y otros, que sirveh ya seca
para asegurar la ejecucidn material de dicho sistema astral,
ya sea para completar su equilibrio, considerandose las masas
de dichos Organos complementarios como integradas en las del
sistema astral.

13) Mecanlsmo seghin la reivindicacidon 1, en el que
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los brganos méviles se emplean para gobernar los Organos ac-
cesoriocs, tales como vélvulas a otros.

14) Mecznilesmo segin la reivindicacion 1, en el que
cada brazo de manivela puede, principalmente en virtud de su
longitud relativamente pequefla, transformarse en rueda o pi-
7idn de engranaje y utllizarse como tal con objeto, por ejem=
plo, de acoplar el mecanismo astral a o%ro mecanismo, pudién-
dose también obtener la anién entre dos mecanismos astrales
por cualquier otro medio apropiado, por ejemplo uniendo por
1o menos un Organo mdvil de uno de estos mecanismos a un or-

gano mévil del otros

15) Mecanismo para la transformacion de un movi -
miento circular en movimiento rectilineo alternativo e in =

versamente.

Bsta memoria consta de treinta y nueve paginmas es-

critas por una sdla cara.
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