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MEMORIA DESCRIPTIVA

que se acompaila a 1la sol;citud de registro de

PATENTE de INVENCION

4 favor de

Don José SOLER MARTIN y Don Alfonso ILDEFONSO SANZ,

ambos residentes en Neuquén 1720, BUENOS AIRES (Argentina),

por
"UN_NUEVO MECANISMO VARIADOR DE VELOCIDAD"

El presente Invento-se refiere a un nuevo conjunto

de mecanismos destinado a variar, &4 volﬁntad,'la veloci-

~dad de giro de un eje de,salida disponiendo‘de una sola

velocidad en el eje de entrada. -

Consiste el Invento esenclalmente en la combina-
clbn de‘un Juego de cuatro engranajes del conocldo siste
ma planetario, oon.un dispositivo-mecénico que permiteel
escape o deslizamiento angular de uno de ellos (elde reac
cidny formando en conjunto un sistema mecénico diferen -

cial que da como resultado una velocldad variable en el

~ giro del drbol conducido o de salida, en funcién de la

diferencia entre la velocidad del giro uniforme en el ég.
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bol de entrada y el escape o deslizamiento en la rueda de

reaccidn, escape provocado por la propila fuerza1nomﬁz del

4rbol de entrada y controlado por. un sistema frenante, a-

decuado al objeto que se desee.

Para su debida comprensidén, se acompafian a la des-
cripcidén unos dibujos que representan a titulo de ejemplo
no- limitativo,pues la ejJecucibén en la prédctica podrd va-
riar en detalles que no afebten la esencia del Invento,un
modo preferido de llevarlo a cabo, representando:

Fig.l, en esquem&, un corte y vista laterales del mecanis
mo seglin su eje fisico;

Fig.2, una vista esquemédtica del mismo, perpendicular a
dicho eje risico;

Ambas figuras se refieren al mecanlsmo con -
51stema de control mandado.

Fig.3 y Fig. h, una fraccldén respectiva de las figuras 1 y
2 por los mismos conceptos, pero referidas a un sis
tema de control automético.

n 1as figuras se representa por: 1 un eje de en-
trada o‘motor de velocidad uniforme; 2 brazo o expansidén
lateral solidario del eje 1 y girando en un plano perpen-
dicular al mismo; 3 eje secundario montado sobre dicho
brazo 2 y pudlendo girar libremente en el extremo del mis-
mo; L y 5 pifiones de adecuado nimero de dientes fijos en

el eje 3 y por lo tanto solidarios entre si; 6 engrane de
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adecuado nimero de dientes, montado loco sobre el arbol
motor 1 y'ehgranado con el piﬁén L; 7 otro engrane de
adecuado nimero dientes, solidario del eje 8 y engrana-
do con el pifibn 5; 8 es el eje de salida o conducido y
dispuesto en el mismo eje fisico del eje,dg entrada 1;
9 es una corona a dientes helicoldales, centrada sobre
el eje 1 y solldaria del engrane 6; 10 es un pifibn a
tornillo sin fin engranado con la corona 9. ﬁgte tor-
nillo sin fin 10, por medio de su eje 1l y el juégo de
engranajes anguléres 12, queda gobernado por el girodel

eJe 13, de velocldad variablé, el que,a su vez, reclbe

su movimiento glratorio del propio eje 1 de movimilento

uniforme, por medio de alguho de los slstemas conocidos
de transmisidn variable, como,por ejemplo, el juego 1k
de poleas cénicas u otro cualquiera. |

E1l funclonamiento del nuevo mecanismo variador de
velocidad segin el presente Invento es como sigue:

E1 movimiento de rotacién dei-érbol motor 1 sobre
su eje fisico se transforma medlante el brazq 2 en un mo
vimiento circular traslativo de los pifiones L} v 5 alre-
dedor de los engranes 6 y 7.

' Suponiendo por un momento, que el engrane 6 fuese
rijo, el movimiento de traslacién de los pifiones }} y 5 a
rededor de los engranes 6 y 7 y la transmisién del movi-

miento rotativo del eje 1 al 8 se verificaria en funcién
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de las relaciones entre el nimero de dientes en ambos

" Juegos de engranajes.

Suponiendo ademés‘que el gird del eje 1 y brazo
2 sea en el.sentido de la flecha exterior (a la derecha),
el engrane 6 tenderd a girar por efecto de la reaccidn,
en sentido opuesto, o sea a la lzquierda (flecha interior).
Pero como el engrane 6 es solidario de la corona helicoi-
dal 9 la que,a su vez, estd engranada con el sin fin 10,
el giro de 6 quedard controlado por el pifién sin fin 10.

La inclinacidén de los dientes en la corona y el

"sln fin tiene importancia y deberid ser calculada en for-

-ma correcta y tal para que,sin llepar a permitir la trans-

misién de movimiento de la corona al sin fin, esté muy
préxima a este punto. En esta forma, aunque la acclidn de
la corona -efecto de la reaccién del pifién l- no alcance
por si sola a hacer girar el sin fin, bastard con hacerlo
girar nor la accidn aportada por otra via, ain con el mi-
nimo esfuerzo, para que la corona, que con SuAaccién ayu-
da a dicho esfuerzo, se desllice con la velocidad que el
giro de dicho pifibn sin fin le permlta.-

Dicho sin fin 10 puede tomar su movimiento girato-
rio del propio eje motor 1 por medlo de una transmisién
de relacién variable cualquiera, ya Qque no tenlendo es-
fuerzos que vencer, sus mecanismos pueden ser déblles y

acclonados por una fuerza insicnificante, pues no son pa-
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ra verificar una accidn propiamenté tal, sino para dismi-
nuir la accidn frenante del sin fin y‘;@rydtir el desll -
zamiento de la corona provocadc por su propia accidn mo-
tora. CualQuler mécanismo, por insigniflcante que sea,na
ra provocar esta variacién de velocidad en dicho sinfinlQ
tomdndola en forme uniforme del eje 1, sefé suficiente pa
ra €l objeto; no Creyéndose,por 1o tanto, necesario deta-

1larlo aquf, sino mencionar cualqulera de ellos, como por

- ejemplo, el esquematizado en la figura, para ac¢larar per-

fectamente su funcionamiento.
' La velocidad varlable de giro a toda potencia en
el ele 8, es pues el resultado de la accidén diferencial

entre el giro uniforme de los planetarios en un sentido

"y el de retroceso controlable de la cdrona que sirve de

apoyo al plfidn de reaccidn en el otro, ambas accilones mo-
venlentes del giro a velocidad uniforme del eje motor.

£l giro variable del eje del pifibn sin fin 10 pue-
de también ser provocado por cualquier otro medio, por e-.
jemplo,}una transmisidn flexible transmitiendo un movi-
miento giratbrio variable producido y controlado a dis-
tancia. Tampoco creo necesarlo detallarlo en las figuras,
ya que resulta evidente, uha vez héchas las aqlaraoiones
anteriores, que cualquler varilacidn en la velocidad de gil-
ro del pifidn 10, hecha por cualquiler medio, se'transforma—v

ré en la correspondiente varilacién en el ejJe conducido 8.
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Como varlante de los casos anterlores se presenta
el caso de aplicar el mecanlsmo a ajustar automitlcamen-
te la velocldad de giro del eje conducido para una deter
minada potencia.

En esté ¢caso, los mecanlsmos, como puede verse en
las Flgs. 3 y lp, son esencialmente los mismos, varilando
unicamente el dispositivo que controla 1la veiocidad de
giro del sin finvlg; ’

El sin fin 10, por medio de_su'eje ll,engranajes
12 y eje 13, queda conectado a un freno 1 (de cualquier
tipo hidréulico, neumitico, etc;, que en las flguras re-
presentamos por un freno a tambor y cinta con regulacién
a resorte y tornillo. .

La inclinacldn de los dientes de la corona 9 y pi
fién sin fin 10 debefén en este'céso,calcularse mgyof;yde‘
manera que la corona pueda alcanzar a transmitir su movi
mlento al sinfin y deberd dotarse a los mecanismos que con
trolan el giro del sin fin, de la suflclente robustez pa
ra la acclidn de la corona que tienen que controlgr.

E1l funcionamiento eé, en esta forma, similar al an

‘terior, con la sola diferencia de que la veloclidad de des

lizamiento de 1la corona, por el efecto de la reaccidn so-
bre 6, en vez de ser, como en 1los casos anteriores,contro
lado a velacidddes gobernadas a voluntad, lo- serd de modo

automético,_por la velocldad permitida por el ajuste del
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freno, el que, a su vez, podra ser regulado a voluntad
por el ajuste del tornillo de regulacidn.

En esta forma, el eje conducido'Q, mientras pre-—
sente la resistencla preestablecida o menor, serd acclo
nado en la forma ya descrita;.pero en cuanto presente
mayor resistencia,, la fuerza de la reaccidén hara girar
en retroceso ellengrane _63, conjuntamente con la corona 9
v el sin fin 10, a la velocidad que permita el ajuste del
freno 1. | |

Este retroceso, en accldn diferencial, adaptard
a la preestablecida la'velocidad de glro del eje condu-
cido 8. |

La relacién entre el nimero de dilentes en los en—
granajes planetarios y la relacién en los mecanismos del
sin fiﬁ, permite establecer paré el eje conducido 8,cual
guier velocidad comprendida entre 1imites calculados &
voluntad, partiendo de una velocidad uniforme en el'eje
motor.

Descriﬁa la naturaleza de nuestro Invento, as! co-
mo el modo de llevarlo préqticamente a cabo, y demostra-
do que constituye un positivo adelanto técnico sobre lo
hasta aqul conooidq, se solicita registro de Patente de
Invencidn ‘en Espafia, su Protectorado y Posesiones, por
velnte aﬁos, con arreglo 4 la slguiente Nota reivindica-—

toria:
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NOTA RETVINDICATORIA

1é)'Un nuevo mecanismo variador de velocidad, para transQ
- 165 formar de uniforme en variable el movimiento transmi-
tido de un eje a otro por un sistema planetario, ca-
racterlzado porque tlene medios para hacer que la reac
cidén en Que basa su funclonamlento este sistema de en
eranajes tenga un apoyo flotante o de reaccidn varia-
170 ble, permitiéndole un retroceso o deslizamiento a ve-
locidades regulables, consistentes en que el engrane
solar dentado, sobre el que va engranado el pitibn pla-
netario,que glra traslativamente sobré él,es solida~
rio de una corona dentada con un eje fisico comin 4
175 - ~ambos y al eje motor, cuya corona, conjuntamente con
el engrane solar, quedan montados locos por medlo de
cojinetes o rodamientos sobre el proplo eje motor;me
dios para proveer a dicho engrane solar conjuntamen-
te con la corona,de un apoyo de deslizamlento varia-
180 ble, consistente en un pifibn sin fin, de adecuado nu
mero de entradas engranado con 1os dientes helicoida
les de la ante dicha corona y sélidamente montado so
bre su eje'con sus cojinetes o rodamientos de efecto
radial-axial sobre el soporte o montante principal del
185 | mecanlismo; medlos para que este'tornillo sin fin re-
gule el dseslizamiento de la coroﬁa y por io tanto 1la

reaccién del sistema planetario, consistentes en un €
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Jje montado sobre cojlnetes o rodamientos de efecto

+9 +

radial-axial, sobre el que esti filjo elrsin fin, y

~cuyo eje recibe su movimilento glratorio por medio

de engranajes de otro eje conducldo por una trans-
miéién-cualquiera de movimlento y medlos para trans-
ferir el movimiento rotativo del eje motor a este e~
je conducido por un medio cualquiera de transmisidn
variable de movimlento rotativo entre eles.

Un nuevo mecanismo varlador de velocidad, de acuer-
do con la reivindicacidn 12, caracterizado porque
tiené medios para transferir al pifién sin fin un mo-
vimiento glratorio de veloclidad varlable regulable a
distancia, consistentes en una transmisidn flexible
de movimiento glratorio, conectada dirécta o Indirec
tamente con el eje.de dicho pifidn sin fin y conduci-
da por un sistema de transmisidén de registro varia-
ble cualqulera, utilizando como motor el movimiento
eiratorio de cualquler eje o motor colocado 4 la dis
tancia. | |

Un nuevo mecanismo varilador de velocidéd, de gcuerdo
con la priﬁera reivindicacidn, caracterizado porque
tiene medios para permitir al pifibn sin fin su movi-
milento gilratorio a una velocldad adaptada a uﬁa de~
terminada resistencia de carga en elyeJe conducido,

consistentes en un freno adecuado, conectado direc-~
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tamente o0 por medio de engranajes o transmisiones al

+ 10 +

~eje que controla el giro del pifién sin fin por medio
215 - de ajustes regulables.
| . La presente Patente de Invencidn debs recaer en
h2) "UN NUEVO MECANISMO VARIADCR DE VELOCIDAD"

Sean cuales fueren las circunstancias especiales

que concurran con la esenclalidad de la Patente
220 descrita en la presente Memoria, ilustrada por

las figuras dei Dibujo y definida por las ante-

riores Relvindicaciones.

Madrid,2) de Noviembre de 1948.

EL INGENIERO-AGENTE
Braullo Helguera
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ESCALA VARIABLR

Madrid,$Noviembre de 1948.
EL INGENIERO-AGENTE
B 1o Helguera

LY .
D.José Soler Martin y D.Alfonso Ildefonsg Sanz,Buenos Aires
{Argentina).
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