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an itvidaberg, Sneoia, por:

"UN DISPOSITIVO EN MAQUINAS DE CAIOUlAR Y SIMILARES".-

Sh laa máquinas da cálen! ar y símil ares da tipo  

qne t i  ana ragiatroa en loa cnal as a# afactnm nna tiaaaforan 

oía da 6 a cao a** contiena doran te toda la  revolución da la  

rnada nnmail ca o da una parta da la  misma, aa inposibla lasa? 

g al resoltado fin a l inmediatamente da terminar la *  operación as

da cálenlo, a no ser qo# al reg istro  está alineado, es decir



l 84407
que todas las ruedas numéricas que, debido a la  continua 

transferencia de decenas han girado en ángulos qae so co­

rresponden a pasos completos (esto es a enteros) tiene qae 

volver hacia atrás en una distancia correspondí ei te al ex- 

8 ceso de valor (sobre el valor de pase completo), para mos­

trar  sos debidos námero*.

ge conocen ya dispositivos para efectuar esta a l i ­

neación de las ruedes namérioae, y consisten principalmente 

en miembros coman i  c ado res de impulsos que cooperan con la  

10 rae da homérica de cada denominación. Bh la  operación de

alineación dichos miembros coámgicadores de impulsos deter­

minan la distancia en que la rueda numérica de la  siguiente  

denominación más a lta  se ha de volver atrás para mostrar so 

valor homérico debido, siendo los impulsos de los mencioná­

is dos miembros sentidos por dispositivos que efectúan la  a l i ­

neación .

pero los dispositivos hasta ahora conocidos tienen 

ciertas desventajas; entre otras, son muy voluminosos y com­

plicados y trabajan con re la tiva  lentitud*

20 El presente invento elimina estas desventajas y se

caracteriza principalmente por el hedió de que la  magnitud 

de la  desviación, esto es, el ángulo de rotación del miembro 

que efectúa la  alineación es determinado por cooperación en­

tre  el miembro comúnicador de impulsos y un miembro alinea-  

25 dor, que en la  operación de alineación se hace cooperar suce­

sivamente con los miembros que en cada denominación respecti­

va efectúan la alineación.

Una realización del invento se representa por- vía

2



184407
de ejemplo en los dibujos anexo*. La máquina representada 

a* del tipo descrito en la  patenta n9 183986. la  figura 1 

mugptra una v ista  en perspectiva da ana parte del registro, 

estando lo* elemento* dibajados con separación axial en gra­

cia a la  claridad. La figura 2 maestra ana v ista  similar  

de los miembros para alinear las ruedas de reg istro . La 

figura 3 es ana v ista  lateral de los dispositivo* alineado- 

res y los miembros qae con ellos cooperan, y la  f iga ra  4 es 

ana v ista  lateral d* an detalle del dispositivo alineador.

El registro representado comprende las sigaien tes 

partes principales. Un árbol 11 de rueda de transmisión 

va montado en forma oscilante, por medio de brazos - l i a -  a l­

rededor del árbol principal 14 del registro, y tiene series 

de rueda* de tranamisión o intermedia* 12. E*ta* raedas 

de transmisión 12 están cada ana en engranaje permanente con 

las rueda* exteriores da sus respectivos anillos (de engrana­

je ) dentado* 13, los coalas van dispuestos céntricamente a l ­

rededor del árbol principal 14. El árbol 11, con las series 

de ruedas de transmisión 12, puede oscilar alrededor del ár­

bol principal del registro  desde una posición en la  coa! la*  

raedas de transmisión están en engranaje solo con sus rea pac 

tivos anillos dentados 13, hasta ana posición en la  cual las  

ruedas de transmisión están también en engranaje con rueda* 

motrices (no representadas) para el reg istro . Durante el 

movimiento oscilante las ruedas de transmisión ruedan sobre 

el exterior de su* respectivos an illos dentados,

ios an illos  dentados 13 que también tienen dientes 

interiores, están con las puntas de estos últimos montados
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en miembros de oo jipata, consisten tea en a i l l o s  16 en forma 

de herradura, que están colocados cáitricamente alrededor del 

árbol principal y cada ano sujeto rígidamente a ana rueda 

dentada 17, estando las ruedas dentadas montadas en el árbol 

principal 14, a oada una de dichas ruedas dentadas va su­

jeta  una chaveta 19 entre los brazos abiertos del an illo  de 

herradura, sirviendo la  chaveta como pivote da una rueda 

sa té l ite  18, que está en engranaje permanente con los dientes 

interiores del anillo  dentado 13 y con los dientes de una 

rueda principal 20 montada en el árbol principal. Oada una 

de estas ruedas principales está además conectada rígidamen­

te con una rueda dentada 21 que a su vez engrana con una rue­

da numérica 23 por vía de una rueda de transmisión o interme­

dia 22. Todas estas ruedas de transmisión 22 van montadas 

en un árbol común 24 y todas las ruedas numéricas 23 en un 

árbol común especial 25.

Oada grupo de una rueda principal 20 y ana rueda 

dentada 21 está además rígidamente conectada con una rueda 

parcialmente dentada motriz 26. Estos mandos de rueda par­

cial encajan en sendas ruedas pared a lm ete dentadas 27, y 

todas las ruedas 27 están montadas sueltas en un árbol común 

28.
igl cubo de cada rueda parcialrnai te dentada 27 es­

t á  configurado para formar una rueda dentada 29, que engrana 

con l a  mencionada rueda dentada 17 de la  denominación supe­

r io r  siguiente, y esta rueda dentada sostiene la  rueda saté­

l i t e  18 y el cojinete de anillo dentado 16. Pero la  rueda 

dentada 17 de la  denominación más baja está bloqueada contra
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la  rotación pop medio de una chaveta 81 sujeta a ana placa 

de extremo 80 del bastidor de la  máquina.

Las operaciones de cálcalo en un registro según el 

invento se realizan de la  roanora habitual: en la  realización  

representada las ruedas motrices no representadas mueven las 

ruedas de transmisión 12, y pueden rec ib ir  so movimiento de 

rotación en forma bien conocida por ejemplo de un aetoador 

ya conocido. Las ruedas motrices pueden también, en la  forma 

conocida, moverse a distintas velo o idad es, dependiendo del 

valor del juego numérico para cada caso especial (para cada 

denominación) .

El movimiento de las ruadas motrices se transfiere  

a l an illo  dentado 13 por medio de las  ruedas de transmisión 

12 y desde a l l í ,  por la  rueda saté lite  18 a la rueda princi-  

pal 20, y asíalas ruedas 21 y 22 y a la  rueda numérica 23. 

Asi, cuando una rueda numérica 23 se hace girar desde su po­

sición 0 al valor numérico 2.6, la  rueda parcialmente denta­

da 26, que coopera oon la  rueda 23 hace que l a  rueda parcia l­

mente dentada movida 27 gire medio paso, y cuando la  rueda 

numérica 28 ha girado a su posición para el valor 7.6 y des­

de el a cero, la  rueda parcialmente dentada 27 g ira  de mane­

ra análoga medio paso adicional, entre las posiciones 7.6 y 0

B! movimiento giratorio de la  rueda 27 se transmite 

por su cubo configurado como rueda dentada 29 a la  rueda 17 

de la  denominación superior siguiente. La chaveta 19,con so­

tada con la  rueda 17, y por tanto también la  rueda sa té lite  

18, se mueven por el movimiento giratorio asi comunicado a
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la  rueda 17. Bate movimiento se transfiere a la  rueda prin­

cipal 20 y asi por las  ruedas 21 y 22 a la  rueda numérica 23 

de la  denominación superior.

Las ruedas 21,22 y 23 son por tanto movidas por 

las ruedas motrices pertenecientes a la  misma denominación y 

también por los movimientos de transferencia de decenas causa 

dos por la  rotación de las ruedas motrices de la  denominación 

in fe r io r .

Los engranajes (relaciones de transmisión), se saleo 

donan con preferencia de tal manera que para cada diente ípa 

so de unidad) que gira las ruedas motrices, 1 as ruedas 21 y 

22, junto con la  rueda numérica 23, giran también un diente 

(s=an paso numérico o unidad) y las tres últimas ruedas mencio­

nadas giran un dienta por cada paso que gira la  rueda parcial­

mente dentada 27 de la  denominación inferior más próxima.

Ba cada denominación el dispositivo de alineación 

comprende un segmente da engranaje 34 desplazable radialmenta 

sobra dos ajes 38 y 36 da manera que los dientes del segmen­

to se pueden poner en engranaje y fuera de a l, con al corres­

pondiente an il lo  dentado 13 d-al reg istro . Por medio de una 

chaveta 38 un gancho da alineación 37 está conectado articu­

ladamente con el segmento 34. El gancho de alineación 37 

puede ponerse en engranaje y fuera de el con los-dientes de 

la  rueda numérica 23 que pertenece a l a  denominación in fe r io r  

siguiente con respecto al citado an illo  dentado 13 (véase 

especialmaite l a  figura 2 ); los segmentos dentados 34 van 

guiados axialmente en ranuras en un carril de guía 39, y los 

..ganchos de alineación van guiados de manera análoga en ranuras
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correspondientes da otro carril da guia 41. para la  actna­

ción 4e los gancho# da al ineación 37 hay un disco de rotor

46 dispuesto frente a cada gancho de alineación .87* Los día 

oos 46 van sujetos a un árbol 47 montados en las paredes ex-

5 tramas del bastidor de la  máquina. Los discos 46 y el árbol

47 forman juntos el rotor de alineación 46.

Cada disco de rotor 46 está provisto de un rebajo 

(véase figura 4) 1 ircitado hacia arriba  por la  superficie -46a- 

y hacia abajo por la  superficie -46b-. Las superficies  

10 -46a- de todos los discos están dispuestas en la  misma posi­

ción, pero el "ángulo de centro" de rebajo aumenta sucesiva­

mente (en la  dirección de la  flecha de la  figura  4) hacia de­

nominaciones superiores, de tal manera que las superficies  

-46b- del rotor de alineación 48 tornan una forma helicoidal 

15 como una escalera de caracol (véase la  f igura  3 ).

T3n la  figura 3, el dispositivo al ineador se repre­

san ta en la  posición en que pueden empezar las operaciones de 

cálculo, esto es, con el registro en posición alineada.

Cuando ha da empezar una operación de cálculo, el 

20 rotor de alineación 45 se hace girar en el sentido de las agu­

jas del re lo j en unos l5e (a la  posición representada de lineas 

de puntos y trazos en la  figu ra  3 ), de man era que los ganchos 

de alineación 37 pueden llevarse hacia atrás (a  la  posición re ­

presentada de líneas de puntos y trazos en la  figura  3) por 

25 medio de una barra en L 43. Luego los lados delanteros de

los ganchos da alineación 37, que forman superficies convexas 

-37c-, se introducen en lo# rebajos d é l o s  correspondientes d is­

cos de rotor 46*
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El árbol 35 que está provisto de un rebajo placo 

y hundido, se hace g irar ahora contra las agujas del relo j en 

un cuarto de vuelta, zafando así loe segmentos dentados 34 pa­

ra su movimiento en dirección rad ia l .  Este movimiento radial 

se efectúa con una barra en 1 40, que en dirección axial eetá 

día-cuesta precisamente enfrente de las ruedas motrices, y de 

la  cual se t i r a  hacia abajo y hacia adelante a su posición re­

presentada de línea? de puntos y trazos en la  figura 3, enca­

jando así en los di en tes -34a- de lo s  segmentos dentados 34. 

Así estos segmentos siguen a la  barra 40 en su movimiento hacia 

abajo y hacia adelante.

Todos los segmentos dentados 34, situados justamente 

enfrente de las ruedas motrices se zafarán así de los corres- 

pondientes anillos dentados 13. Los otros segmentos 34 se 

mantienen en engranaje con sus respectivos an illos  dentados 

por medio de resortes o similares.

Simultáneamente, las ruedas de transmisión 12 se ha­

cen oscilar para que engranen con las ruedas motrices, y estas 

ultimas están prontas para empezar las operaciones en la  pre­

cisa posición de cálculo.

Ai terminar di días operaciones se ha de hacer el cam­

bio de paso a la  siguiente posición de cálculo lo  oual se efec­

túa de la manera siguiente: la  barra eo L 40, se re t ira  a la  

posición que se ve de líneas llenas en la  figura 3, mientras 

que al propio tiempo el árbol 35 e# hace girar como las agujas 

de re lo j en un cuart o de vuelta otra vez a la  posición repre­

sentada de líneas llenas en la  f igu ra  3, y . i  segmento denta­

do 34 se levanta para que engrane con los an illos dentados ig

8
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y ge bloquean en esta posición por el árbol 35, Ahora las 

ruedas de transmisión 12 se hacen oscilar para desengranar­

las de las ruedas motrices y luego las ruedas motrices se 

muevan un paso a l a  denominación siguiente junto con la  ba­

rra  en L 40 que está conectada con dichas ruedas para seguir 

las en l a dirección axial .

El juego de ruedas de tran amisión 12 se hace oscilar  

otra vez para engranar con las ruedas motrices y los segmen­

tos dentados 34 se quitan de engranaje con sus respectivos 

anillos dentados 13 de la  manera arriba descrita, y ahora pus 

den ya empezar las operaciones de cálculo en la siguiente po­

sición del mismo.

Una vez que han terminado las operaciones en la po­

sición fina l de cálculo y por tanto las ruede*# de transmisión 

12 se han desengranado y los segmentos dentados 34 se han 

puesto en engranaje con los correspondían tes anillos denta­

dos 13 las ruedas numéricas se han de alinear para hacer posi 

ble una lectura f in a l,  lo que se hace de la  manera siguiente.

primero, la  barra 43 ae levanta a la  posición repre­

sentada de líneas llenas en la  f igura  3, libertando así los  

gauchos de alineación 37. Luego el rotor de alineación 45 

ae hace girar en el sentido del r e lo j ,  y las #aparficia*-46b- 

de loa discos 46 actúan sobre los elementos de superficie 

convexa -37c- d e l e #  ganchos a# alineación 37 y los levanta, 

empezando por la  denominación más baja y continuando sucea-i- 

vamsnte an las den emir, aciones más a ltas de manera que las 

juntas -37a- de los .ganchos de alineación 37 se vean a so vez 

obligadas a entrar an el espacio comprendido entre dos dientes

9
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Re la  correspondiente ruada numérica 23, al paso que al pro­

pio tiempo las superficies posterioras -37b- 3# los gan­

chos ds al in aación 37 se mueven para hacer contacto con la  

parte superior de un diente de la  rueda de transmisión 22.

Cada una de las ruedas 22 y 23 está provista de 

diez dientes, y los espacios entre los dientes de la rueda 

23 tianec diferentes profundidades que corresponden a d ife ­

rentes alturas de loa dientes de la  rueda de transmisión- 22, 

y estas profundidades de loa espacios interdentales, así co­

mo las alturas de los dientes se dimensional de tal manera 

que la punta-S7a- del gancho de alineación 37 toque el fondo 

de un espacio interdental, y la  superficie posterior -37b- 

del gancho de alineación 37 haga contacto con la parte supe­

r io r  de un diente, al paso que simultáneamente la  superficie  

convexa delantera -37c- del gancho de alineación 37 toque 

al disco de rotor 46. Esto s ign ifica  que el segmento den­

tado 34 conectado articuladamente con el gancho de alineación 

37, tomará varias posiciones angulares, al paso que el anillo  

dentado 13 que, como arriba se dice, pertenece a l a  denomina­

ción superior siguiente en relación con la. rueda numérica 23, 

girará ahora en la  dirección menos, en una distancia corres­

pondiente al tneaeionade exceso de valor debido a l a  transfe­

rencia de decenas.

ha figura 3 muestra una operación, de alineación, 

cuando una rueda numérica ostenta el valor numérico 0. En 

esta caso, por supuesto, el segmento 34 no girará . 3i por 

el contrario la  rueda numérica muestra el número 9 la  punta 

-37a- del gancho de alineación 37 entra en el espacio intar-

10 -
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das tal más a omar o (de menor profundidad) y la  superficie  

-37b- hace contacto con i a paria superior más baja da los 

dientas da la  rueda da transmisión 22. Esto s ign ifica  que 

#3. segmento dentado 34 oscila an el mayor ángulo posible, 

haciendo girar asi hacia atrás el anillo  dentado 13 de la  

denominación superior siguiente, y así también la  correspon­

diente ruada numérica 28 en ocho décimas de paso, lo cual 

corres pon dan a la  transferencia de decenas realizada, como 

arriba se ha dicho.

ha disposición helicoidal de las superficies -46b- 

de lo s  discos de rotor 45 en el rotor de alineación 45 se 

calcula de manera que la  alineación de una rueda numérica 

este completa antes de empezar la  de la  rueda siguiente.

Para impedir que los ganchos de alineación 37 entre 

en una rueda no alineada debido a las vibraciones de la  máqui­

na u otras perturbaciones externas, cada gancho de alineación 

37 es accionado por un. resorte 44.

El segmento dentado 34 es guiado por el árbol 35 

de tal manera que siempre que el árbol 35 esta en su posición 

de alineación (representada de trazos llenos en la figura 3) 

el segmento se mantiene positivamente en engranaje con el ani­

llo  dentado 13. El rebajo plano hundido del árbol 85 en este 

caso permitirá que el sogmooto dentado 84 oscile  contra las  

agujas del relo j tanto como corresponde al máximo exceso de 

val.or debido a la  transferencia de decenas.

Este rebajo plano hundido del árbol 36 permite tam­

bién que el segmento dentado 34 se zafe del anillo dentado 13 

cuando el árbol se vuelve a la  posición representada en líneas

11



184407
de pactos y trazos en la  f igara  3 fasto es, posición de 

oái calo) estando entonces dicho segmento bloqueado contra 

la  cortación por lo s  árboles 36 y 86.

Cuando la  máquina se vuelve de su posición alinea-  

g da para la  lectura a su posición de cálculo, el rotor de a l i ­

neación 45 se hace girar primero como las agujas del reloj 

en unos 15e (figura 8 ), de macera que la barra en L 48 pueda 

re t ira r  de engranaje los ganchos de alineación 37. Cuando 

luego el árbol 86 se hace girar a su posición de cálculo ( la  

10 representada en líneas de puntos y trazos en la  figura  3) los

segmentos 84, así como los anillos dentados 18 y las  ruedas 

numéricas 23 se hacen girar hacia atrás a su posición no a l i ­

neada (posición de cá lcu lo ). Luego los segmentos 34 se de­

sengranan de los an illos dentados 13 por la  acción de la  ba- 

15 rra en L 40, y se bloquean contra l a  rotación de la  manera

descrita. Las operaciones de cálculo pueden ahora proceder 

de igual modo que si no se hubiera realizado la alineación 

para l a  lectura.

Esta solicitud que corresponde a la  presentada en 

20 Suecia, el 6 áe junio de 1947, bajo el número 5056/47, se

acoge a los beneficios del artículo 51 del vigente Estatuto 

de propiedad Industrial.

W O T A -

Los puntos de invención precia y nueva que se pre-

-  12
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san tan para quesean objeto da cata Patente de Invención 

en España, por VEINTE años, son los siguientes;

le . -  Ea una máquina de calcular o similares,que 

tiene uno o más registros en los cuales se efectúa una trans- 

8 fereccia de decenas continua durante toda la  revolución de

la  rueda numérica o de una parte de la  misma, un dispositivo 

para alinear el registro con el f in  de hacer posible una lec­

tura directa, dispositivo que comprende miembros comunicado- 

res de impulsos, que cooperan aon l a  rueda numérica de cada 

10 denominación y determinan la  distancia (ángulo) en que se ha

de hacer g irar hacia atrás la  rueda numérica de la  denomina­

ción superior siguiente en la operación de alineación, para 

mostrar el debido valor numérico, siendo los impulsos de d i­

chos miembros sentidos por miembros que efectúan la alinea- 

16 ción; caracterizado porque la  magnitud de la  desviación (esto

es, el ángulo de rotación) del ¡miembro (34, 37) que efectúa 

la  alineación, es determinada por la  cooperación entre el 

miembro comunicador de impulsos (28) y un miembro alineador 

(45) que en la  operación de alineación se hace cooperar su- 

20 oesivamente con los miembros (84,37) que ea cada denomina­

ción respectiva efectúan la  alineación.

2e. -  Un dispositivo según se reivindica en el 

punto 1 $ caracterizado porque un miembro de control (22) 

está dispuesto para cooperar con el miembro comúnioador de 

85 impulsos (23) de tal manera que el miembro (84,37) que

efectúa la  alineación, se ve impedido de desviarse (por 

ejemplo bajo la  acción de fuerzas de masa) más de lo indi­

cado por dicho miembro comunicador de irqpulsos (23).
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3 2 . -  Un dispositivo según se reivindica en ios 

pontos 3.e o 22 oaraoterizado, porque ruadas dentadas que 

transmitan ios vai eras de cálculo (3 as p a r t id a )  a i as roe­

las  numéricas constituyan ios miembros común icadores de im­

pulsos, debido ai hecho da que ios espacios entra 3os dian­

tea y también 3as partas superiores de ios dientes de las  

ruadas dentadas (22, 22) tienen diferentes profundidades y 

alturas respectivameite.

42.-  Un dispositivo según se reivindica en ai 

punto 3s, caracterizado porque ios miembros que efectúan la  

alineación son miembros de gancho (37) que se ponen en con­

tacto con i as ruedas dentadas común icadores de impulso f22 

y 23) y asi reciben un impulso de rotación que se transmite 

a un segmento dentado (34) que a su vez, en la  operación de 

alineación está en engranaje con una rueda dentada (anillo  

dentado 13) conectado con la  rueda numérica de denominación 

superior siguiente, de tal manera que la  rueda numérica es 

vuelta en una distancia correspondiente al impulso recibido 

de las ruedas dentadas comúnicadoras de impulsos.

69.- Un dispositivo según se reivindica en el 

punto 48, caracterizado porque en la  operación de alineación 

estos miembros de gancho se ponen sucesivamente a descansar 

en las ruedas dentadas de impulso empezando por la  denomina­

ción mas baja.

68.-* Un dispositivo según se reivindica, an los 

puntos 3s a 5s, caracterizado porque las superficies de fon­

do de lo? espacios entre los dientes y la parte superior de 

los dientes de las ruedas dentadas común icadores de impulsos,

14
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están dispuestas h e lic o id a l mente.

72.- Un d isp os it iv o  en máquinas de cal colar y

s im ila res .

Ta l y como se ha descrito  en la  Memoria que ante 

cede representado en lo s  dibujos que se acóApañan y con lo  

fin as que se han esp ec ificad o .

Esta Memoria consta de quince hojas esc r ita s  por 

una so la  cara.

Madrid, 3 0 JUN. 1948

F. A.

15 -Gh/
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