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MEMORTIGA

DESCRIPTIVA

pera una patente de Invencién, por veinte afios, por: = Reductor pro -
gresivo de velocidad = a favor de la firma, EL MATERIAL INDUSTRIAL

C. A., residente en Bilbao - T. de Bilbeo, nim. 9. =

2 M = o= R = = = B

La presente patente de invencidn se refiere & un reductor pro -
gresivo de veloeidad, gue permite transmitir el movimiento de un eje
que gira con velocidad constante £ otro gque, merced al mecdnismo de
cambio de velocidaed reivindicedo, 10 hace con ella variable desde
cero hasta un determinado mdximo que depende de las ocaracterfstices
de cada caso, y €sto cuelguiera gue sea la velocidad del primer eje.

Tal mecdnismo es apropiado para la transmisidn de grandes po -
tencias, & ejes que se han de mover con peguefias velocidedes; y per -
mite variasr la velogcided auncue el mecédnismo esté trabajando e ple -
ne carge. La trensmisidn de la potencis, por el contrario de lo que
gse verifica con los mecdnismos conocidos hasts ahora para anglogo
£i{n, no se efectds por fricoidn, sino por medio de la aplicacién si -
cesiva de mecdnismos de marcha libre y elementos dentados.

A tael efecto, esencialmente, el reductor de velocidad estd cons-
titufdo por un nimero varisdo de sistemas oscilentes (cuyas oseila -
ciones pueden ser originadas por diversos medios, colisas, etc.,)
gue, por la accidn del giro continuo del eje de entrada, efectia os-

cilaciones periddicas € iguales, que tienen lugar unsa a continuscidén
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de otra, con intervalos iguaies a la duracidn de un perfodo dividida
por el ndmero de sistemass oscilantes; transmitiéndose las partes de
la misma direccidn de eses oscilaciones, por medio de mecédnismos de
mercha libre, 8l eje de salida, de modo que los arrastres de cada uno
de ellos actias sobreponi€éndose sucesivamente pare dar lugar &l movi -
miento continuo del eje de salida. Ia regulacidén de la velocidad de
éste ditimo ejJe se obtiene haciendo variar progresivamente las ampli -
tudes de las referidas oscilaciones.

Parse mayor claridad de ésta memoris deseriptiva,'expondremos las
caracterfsticas del reductor que se reivindica, con referencia a la
adjunta figura, correspondiente a una de sus formas de ejecucidn pre-
ferentes, perc gue no tiene cardcter alguno limitativo, sino inica -
mente el de un ejemplo de realizacidn a los fines gue se indice; ya
que tanto en la eleccidn de los mecénismos como en su tamaﬁo, forma
y materiales de gue se les construya 0 en los detalles de su orzani -
gaclidn y presentacidn, podrén hacerse cuantas variaciones sean per -
tinentes, para la aplicacidn conoreta de gue se trate, y mientras
tales modificaciones no afecten a la esencialidad reiviniicada dardn
lugaer a variantes igualmente comprendidas y protegidas por el pre =
sente registro.

La figurs 1 muestra la vista en perspectiva esquemétioa
del mecénismo seccionsado en su mayor parte por uno de sus plenos
diametrales.

La figura 2% presenta, como detalle complementerio, los
diagramas de la superposicidn de movimientos a gue dd lugar a la
transmisidn. Ie 2 a, es el grdfico resultante de la superposicién
de movimientos oscilantes cuando se emplee mecenismo andlogo al que
describimos a tftulo de ejemplo y cuyo cardcter es sinusoidal. ILe
2 b, corresponde a la superposicidn de movimientos cuando 1los ele -
mentos osocilantes son ecolisas (correderas o deslizadoras similares

e las utilizadas para convertir un movimiento verticel en horizontel).
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Con referencia a la primera de las citadas figurass, la deserip -
cidn y funcionamiento del reductor es eomo sigue:

Lea potencia a velocidad constente, que se deses transmitir, se
aplica el eje hueco 16, o0 ele de entrada, cuyo extremo es solidario
del plato 1. En el inteiior de ege eje 16 se aloja y descansa otro
eje 2 provisto de une canal en hélice, en la que entra el extremo
de un bulén %, que tambi€n lo hace en una ranure practiécads en le
pared &1 tubo hueco 16, transmisor de le potencia. Ese buldn 3 tiene
liberted. de movimiento; en direccidédn axial, segin la flecha A, ¥ oon
tal disposicidén, durante ese movimiento ocesiona un giro del eje 2
respecto el cuerpo l.

De éste modo el pifidn o engranaje 4, solidario del eje 2,
tendrd también tel movimiento de giro (naturalmente el dispositivo
descrito pars ac&ionar el pifién 4 puede sustituirse por otra dispo -
sicidn de resultedo equivalente; teniéndola descrita, como y& hemos
advertido de un modo general, el cardcter de ejemplo).

El engransje 4, en su giro ocasionado por el eje 2, accionse las
cremglleres 5 y 6 colocadas diametralmente de modo gue 21 girar el
pifidn 4 se desplazan en direcciomes contrarisas,

De esas cremelleras 5 y 6 son respectivamente solidaries las
piezas 7 y 8. La 8 es un plato gue, con dicha cremallera 5, se puede
desplazar laterelmente & derecha € izquierda, & cuyo efecto el pls -
to 1 tiene (como se aprecia en la figure) en las partes superior e
inferior unas deslizaderes; la de la parte inferior completada por
le piezs postize 17.

La pieza 7, solidaria de le cremallera 6, es ansloga a la 8 y
se desplazs de modo similer; pero siempre en sentido contrario. Su
objeto exelusivo es compensar el desegquilibrio que producirfs el des~
plagamiento de la 8, si ésta fuera la dnica que existiera.

El plato 1 y las plezas 7 y 8 forman un conjunto que gira siem -

pre a la velocidad del eje 16 de entrads. Ademés las piezes 7 y 8,
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de acuerdo con lo indicado, se desplazan respecto a la pieza 1 aomo
consecuencia del movimiento del engranaje 4 con el eje 2, deslizéndo -
se por las gufas de que al efecto hemos dicho esté provisto el cuerpo
1.

La pieza 8 tiene una ranures que sirve de gufe a los bdbulones 9,
de los sistemas oscilantes. Es decir, el despldzamiento de la pieza
8 tiene por objeto originar un movimiento osgcilante, cuye amplitud
es tanto mayor cuanto ma&or es su desplazamiento; si éste es cero,
porque el plato 8 es concgntrico con el eje 16, no se origina ninqu
ne oscilacidn de los bulones 9, gue son también conedntricos con di -
cho eje. Si por el contrario hey algiun desplezemiento del plato 8, de
modo gue queda excéntrico con el referido eje, en la distancia desple
zada, los bulones 9 tendrdn una osscilacidn, cuye amplitud méxime se -
rd precisemente la excentricidad. Al aumenter el desplazamiento del
plato 8, crece la excentricided y son también mayores lassmplitudes
de les oscilaciones de los bulones 9; pero eomo teles ossilaciones,
como enseguida se describe, den lugar al giro del eje de salide 15,
que es proporcionsl a las mismas, su velocidad serd tento mayor cuan-
to meyor sea la excentriclided de la pleza 8.

Cada uno de esos sistemas oscilantes estd compuesto del referi-
do buldn 9, la palanca 10 y la pieza 1l; €sta, con la 182, sonstitu =
ye el mecednismo d¢ marche libre. (La figura corresponde a un aparato
con cinco sistemas oscilantes, de los que +tres sdn vigibles en ella),

Esa plieza 12 eé una corona dentade gue engrana cont{nuamente
con un pifién centrel 13 solidario por medio de un ace¢plamiento elés -
tico del eje de salida 185.

El eje de salida‘lﬁ, as{ como el engranaje 13, son coaxiales
ocon el eje hueco de mntrada 16; y todos los engranajes 12, correspon :
dientes a las marchas libres gue engranan con el referido 13, tienen

por tanto sus centros situados en una cirsunferencis concéntrica con
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5.

los repetidos ejes 16 y lé.

De éste modo, su se supone gue las plezas 7 y 8 estén colocadas
concéntricamente con el cuerpo 1, le renufa de que vd provisto el
cuerpo 8 es también concéntrice al eje de entrada 16 y en consecuen -
cia el giro del plato 1 y pieza 8 no d4 lugsr a movimiento alguno de
los bulones 9.

Si por el contrario, por desplazemiento del buldn 3 y correspon -

diente giro del eje 2 con el piién 4, se desplaza la referida pieza

8, su ranure qﬁedaré»excéntrica y durante su giro ocasionard un mo -

vimiento oscilante periddico al buldn 9 y consecuentemente a la pie =

ze interior 11 del mecdnismo de mercha libre.

Este mecdnismo tiene pregisemente por objeto transmitir el mo
vimiento de una de laad direcoiones de cada oscilacion al engransje
12 y por tanto al 13 solidario del eje de salide 15.

De cuento antecede se desprende ane en el reductor gue se rei

vindice la transmisién de potencias se efectda por los impulsos su -
cesivos de cada uno de esos sistemas oscilantes, euyas osailaciones
serén perfodicas o igusles. Como se ha dicho, acciona sucesivamente
uno después de otro, de modo gue si el nimero de sistemas oscilantes
es n, el intervalo de accionamiento de dos sucesivos serd la enési -
ma parte de la duracidn de un perfodo. En cade oscilacidn el mecd -
nismo de marcha libre arrastra al engranaje 12 en uno de los senti -
dos quedando libre en el retroceso. ILos n engranajes correspondien -
tes a los n sistemas‘osoilantes. uno después de otro, se mueven en
le misma diresccidn y como todos engranan con el eje de salida 15,
ocasionan el movimiento contfnuo de éste en el sentido de giro de
ejoe.

Se conéigua la regulacién progresiva de la velooidsd de tal
movimiento, por medio de la variecidn, también progresiva, de la em -

plitud de las oscilaciones, cuya frecuencia es constante, varidndo
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‘la posicidn de la pieza 8. Si cuando el reductor estd trabajendo a,

Plena carge se despleza el buldn 3, se produce un desplazamiento de
la pieza 8, autométicemente varfa la excéntr1c1dad, como consecusncia
la amplitud de las oscllaciones, lo gue acarrea une variacidn de la
veloclidad del eje de salida atin cuando el aparato‘esté trabajando @
plens carga.

Fn la figura 2 se representan los movimientos del mecdnismo en
dos disposiciones tomadas a titulo de e jemplo., Ia figure gig corres -
ponde a un mecdnismo con oscilaciones sinusoidales, dotedo de e¢inco
sistemas oscilantes andlogos &l descrito. La figure 3:3 se refiere
en cambio a la superposicién de movimientoe que corresponde & un ape-
rato impulsado por seis sistemaé oscilantes de eolisa o resbaladera,

La figurs 2 indica que la vibracidn del eje de salida es de al -
ta frecuencia y pequefia amplitud. Précticamente vé absorbide por la
inercfa de las piezas 12 y 15 y por el acoplamiento eldstieo 14,

Segin la excéntricidad de la pieza 8, varfa la smplitud de la
oscilacidn del buldn 9 y la palanca 10, desde cero, cuando la ranura
es concéntrica al eje de éntrads, hasta un mé;imo, ¥ por ello varia
tambidn le velogidad del engranale 13 entre cero ¥y su valor méximo.

Reasumiendot el redustor se compone de elementos dentados y
mecanismos de marcha libre. E1l giro contihuo del eje de entrada oce -
siona, & un gonjunto de n sistemas oscilantes, oscilaciones periédd -
cas @ igusles que se suceden en intervelos de la enésima parte de le
duracién de un perfodo; las oscilaciones de la misma direccidn se
trensmiten, por medio de los mecdnismos de marcha libre, al eje de
selida, sobreponiéndose los sucesivos arrastres de los sistemas os -
eilantes para dar lugar al movimlento eontinuo del eje de salidm.

Le regulacidn de 1a velocidad de €ste se consigue por la variacidn
de las amplitudes de tales oscilaciones mediante la modificacidn de

le colocacidn de la ranura que sirve de gqfa & los bulones de los

sistemas oseilantes.
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La presente petente, consta de las siguientes reiviniicaciones:

l. « Reduotor progresivo de velocidad, caracterizado porque es =
td constitufdo por un conjunto de varios sistemas oscilantes gue,
por la accidn del giro contfnuo.dei eje de entrada, efectian oscila -
oiones per{odicas e iguales, gue empiezan una a continuamecidn de otra,
econ 1ntervéloa iguales a la duracidn de un periodo dividide por el
némero de sistemas oscilantes. .

2. - Reductor progresivo de velocidad, aegdn anterior, caracte -
rizado porgue las partes de 1ls misme direccidén de las oscilaciones
de tales sistemas, Be transmite, por medio de mecdnismos de mardha
libre, al 6je de salida, sobreponiéndose»sucesivanente los arrastres
de cada uno de gllos para dar lugar el movimiento continuo del eje

de salide.

3. - Reductor progresivo de velocidad, segdn anterior, caracte -

‘rizedo porque la regulacidn de la velocidad del eje de salide se

efectis haciendo varier progresivemente las emplitudes de las refe -
ridas oscilaciones, mediante modificacién de la excertricided que
les produce u otra eguivalente del drgano que 44 lugar e elles.

4. - Reduotor progresivo de velocidad, segdn anterior, caracte =
rizado por la forma de ejecucién en la cual el eje de entrada (que
recide el movimiento que se vd a transmitir) es un eje hueso solide -
rio por un extremo de un plato, base del mecdnismo, y en cuyo inte -
rior éloja otro eje, proviéto de una raenura en hélice en la gue en -
tra el extremo de un bulén, que tambié€n lo hace en una ranure prac -
ticedea en le pared del referido tubo hueso.

5. = Reductor pregresivo de velocided, segidn anterior, caracte -

‘rizado porgue ése tubo interior es solidario de un engrenaje gque ac-

ciona dos cremalleras que se desplazan en direcciones opuestas, en
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deslizederas dispuestas al efecto en el referido plato, y cuyas cre =«
malleras son respectivemente solidaries de un plato, provisto de la
renpre . gufe de 1os bulones de 1los sistemas oscilantes, y de un
contrapeso que equilibrs los movimientos del citado plato.

6. -~ Reductor progresivo de velocidad, segun anterior, ca -
racterizado porgue cada uno de €808 sistemas oscllantes, gque en nd -
mero veriable circundan el eje del reductor, estd compuesto de un
buldn, una‘palanoa ¥y las piezas gque coms tituyen el me c€nismo de mar -

cha libre siendo solidsrias la pieze interior de éste, le palance y

el buldn.

7. - Reductor progresivo de velocidad, segin anteriores,
caracterizado porque la pieza exterior de cada mecdnismo de mercha
1libre consiste en una gorona denteda, que engrane continuamente con
un pifién central soliderio, por medio de un acoplamiento eldsttico,
del eje al guel se transmite el movimiento.

8. - Reductor progresivo de velocidad -

Segin se describe y reivindica en este memorie deseripti -
ve y se ilustra y detalla con los planos reglamentarios cue g lg mis-
ma se acompafign,

La cual consta de ocho hojas, foliasdas y escritas a mdqui -

na por uné sola de sus caras.

de Abril de 1948,

Madrid é
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