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MEMORIA DESCRIPTIVA 

qaa se pregan t e  pare unir A l *  s o l ic i ta d  

de

P A T E N T A  DE I F V E H C I O W  

formulada el 16 de marzo ae 1949, con *1 187476

e n *

B & p A ?  4

por VjKTFí'B años

A Bombre de w . v .  PHILIPS' GLOaiLAMP^FáBRlEEBy, An tidad hola*, 

daea, estab lecid a  en Emmasjr-gei, 29, Biadhoveo, Holanda, por: 

"MEJORAS WTROW OIDAS EB LOS BOTCFTES DE QpB TIETEF

BISOOS DE PARADA MONTADOS SOBRE W  ARBOL Y TRITQPETES A0CIO- 

FADOS PORHF ORGATO SELECTOR*.-

par* l l e v a r  un miembro de control,  por ejemplo un 

oapacitor de eintpoía de un aparato radiotransmisor o radio,  

receptor &n cualquiera de un numero de posiciones determinadas, 

se puede u t i l i z a r  una combinación de dispositivos  de traba  

para un e j e ,  cada uro de loe cuales permite trabar este e je  

en unaposioión predeterminada. En lo  que sigue, ana combi­

nación tal se rá  llamada "d ispositivo  de control de e j e " .
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Í87478
invención se remolona con en d ispositivo  da 

control de e je  que oompre-cáe discos trabadores dispuestos 

sobre un eje  impulsado y on S i a t e ^  ^  trinquetes movibles, 

cualquiera d& los coales puede ser accionado a voluntad por 

intermedio de un miembro s e le c t o r  movible.

Resolta anchas veces deseable, poder ajustar a i  

miembro de control mam al mar. ta a posiciones diferentes da 

aquellas determinadas por los  dispositivos trabado tes dei 

d isp ositivo  de control de e j e ,  además dei ajusta automático 

dei miembro de control por medio de un d is p o sit ivo  de control 

de e je  que es accionado por un d ispositivo  impulsor, por 

ejemplo un motor e l é c t r i c o .  ^ fin de poder r e a l i z a r  s a t i s -  

factoriamPr te aquel ajuste manual dei e je  que comprende un 

dispositivo  de control de e j e ,  es necesario que ei  movimien­

to no es estorbado por uro o laás de io s  d is p o sit ivo s  de traba  

y que ei e je  que comprende ei dispositivo.de control no cause 

una rotación simultánea dei dispositivo  impulsor que, en v i s ­

ta  de los medios de transmisión provistos generalmente entre 

los dos d ispositivos  últimamente mencionados, re q u e r ir ía  un 

esfuerzo considerable.

se- conocen ya dispositivo# de control de eje en los  

que se provee un acoplamiento a fr icción entre el disposit ivo  

impulsor y e l  eje  comprende un dispositivo  de control de 

e j e .  Hato tiene l a  v en taja  de que varios dispositivos  de 

control de eje  acoplados con sendos miembros ds control,  pue­

den se r  impulsados p o r e i  mismo dispositivo  impulsor. Bb 

general,  los e je s  que comprenden dispositivos de control,  no 

serón trabados simultáneamente, pero debido a los acoplamiento
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a f r ic c ió n ,  el trabado de e je  que otmprende un dispositivo

de control no estorbará e^ accionamiento de los otros e j e s .

Reciprocamente, s i  todos ios  d ispositivos trabadores para  

los e je s  que están provistos de dispositivos de control han 

sido puestos faer^  de acción, ei accionamiento .maauel de 

cada e je que comprende un d ispositivo  de control es posible 

a voluntad sin t¿ae esto implique que ios e je s  de los otros 

dispositivos de control de eje  y ei d ispositivo  impal sor 

lo sigse .

sin embargo, dichos dispositivos  tienen el  incon­

veniente de que no es posible un ajuste manual f á c i l  y exac­

to dei eje  que comprende d ispositivo  de control,  por case­

to l a  fr ic ció n  que e s t á  naturalmente presente en e i  acoplan 

miento de fr icción  y que depende dei estado de funcionamien­

to, debe ser vencida.

hapresb-rt3 invención tiene por objeto proveer una 

construcción de n d isp o sit ivo  de control de eje,que permite 

e v i t a r  a este  inconveniente y al mismo tiempo obtener otras 

ven t a j a s .

jija acuerdo con l a  invención, el  eje  oompreode un 

d isp o sit ivo  de control que es impulsado por intermedio de ac 

miembro que e s tá  conectado al e je  a través de un acoplamien­

to desacopiabie que comprende un elemento de aoopianien to 

movible con #1  que se adapta a uno de ios trinque tes movi­

bles para cooperar de tal macera que el  elemento de acopla­

miento es accionado por ei trinquete con respeoto a los mi*m- 

bros a sep acoplados, interrumpiéndose como resultado de esto 

l a  conexión entre dicho miembro y s i  e j e ,  podiendo g ira r  ea-
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ta ultimo l ib ^ ta e n te .  Desde que el  miembro se le c tor  es ca­

paz de accionar solaraente uno de. los trinquetes por vez, loa 

trirqt etea adap taos para cooperar cor loa discos trabadores 

estarán fu era  de acción tan pronto como e l  miembro se lector  

5 ea dispaeate de manera tal que el  trinquete que coopera occ

el acoplwnierto es nevado hacia  so posición operativa.  

¿ocseca6nt6¡ü9r'te, después de de saoop larei  acoplamiento por 

intermedio del trinquete, el eje que comprende ua disposit ivo  

de control es liberado completamente y puede ser girado f á o i i -  

10 mente a mar o en amboá sentidos de rotación y ser llevado ha­

c i a  cualquier posición deseada. B1 desacoplaniento del e je  

qaa comprende un dispositivo  de control por intermedio da 

on trií<qnete controlado por ei miembro se le c tor ,  tiene l a  

ven taja  de que todos ios e je s  que comprenden d ispositivos  

16 de control esten adaptados para ser desacoplados simultánea­

mente y llevados a un estado adecuado para l a  sintonización 

mspual, el accionar más de un d is p o sit ivo  de control de e j#  

por ei  mismo dispositivo  impulsor que acciona también loa 

miembros selectores adjuntos.

^0 ^  fin de que la  Invención pueda ser  comprendida más

claramente, y sar llevada a l a  p r á c t ic a  más fácilmente, ae 

e x p l ic a r á  l a  misma ahora con más d e ta l le s ,  con referencia  a 

las f iguras que se acompaña, dadas a t í t u l o  de ejemplo, eg 

las c u a le s : '

La f i g u r a !  repregertadiagramátioamente on dispo­

s i t i v o  de oontrdl de e j a ,  de acuerdo con l a  invención.

La f ig u ra  ¿ i l u s t r a  una construcoión de un a c o p i a  

miento oon e i  eje dei d iS p g g m Y o  de control como se u t i l i z a

-  4 -



187478
*B @1 d ispositivo  d# control dei eje  ilustrado en l a  f igura  1 .

La f ig u ra  3 i l u s t r a  una cor atracción diferente d§ „„  

acoplamiento desaoophbl* a s a r  u t i l iz a d o  en est* dispositivo  

da o on t r  o 1 de e je .

5 l a  f igu ra  1 ,  1 a re fe re n c ia  ñame r i c a  1 id e n t i f ic a

an e je  giratorio  qoe soporta lo s  discos trabadores 2 a 6, e s ­

tando cada ur o provisto de ana depresión marginal 7 . Los dia 

eos de traba sor mantenidos figos cor respecto al eje  1 por 

intera&dio de discos de fr icción 8 f i ja d o s  de ambos lados 

10 de cada disco trabador montado sobre ei e je  i .  ni  engranaje

9 e ^ tá  dispuesto coaxilaiente con ei eje i y e s t á  conectado 

al elemento de acoplamiento movible 10  que coopera con s i  

baje; l l  f i ja d o  rígidamente sobre el eje i .  3M eien#nto da 

acoplamiento 10 y ei  buje H  constituyen on acoplamiento 

15 desacopiabie como se i l u s t r a  en l a f i g a r a  2 y se e x p l ic a r á

mas ade^ajte.  Bi engranaje 9 engrana oon otro engranaje- Ig  

que puede ser impulsado por el  motor 14 por intermedio del 

acoplamiento 13. ^  sobrecargarse el eje impulsado 15, el

acopl atiento 13 se su e lta  y e s ,  por ejemplo, an acoplamiento
1

20 deslizante o un acoplamiento que se re &c op 1 a aa t om át i  c amen te

ana vez qae cede i ^  sobrecarga dei e je  1 5 .

^1 eje 16 se extiende adyacentemente al eje  i y p ^  

raieiamente ^l miaño. .aste e j e  16 soporta loe trinquetes ar^ 

tica!ados 17 ^ 2 2 .  ^  extremo de cada t r i q u e t e  17 a 21 es

adaptado para cooperar con uno de los discos trabador 2 a 6.

Bl trinquete 22 no tiene un disco trabador correspondiente,  

sino que e s t a  adaptado para cooperar con el  elemento de aco- 

planiento movible i o .

5
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LM otr.a .x tr .,n .. 96 t r lrsu .t .a  ^  .  g, y tm-
bi n si ^^1 trinquete 22 ooop^y^n) oo¡ los <?-{& . a—. ̂  ̂ ^ discos selectores de
trinque te gg ^ go .̂s toa discosciscos estjM provistos ae depresio 

ns .  m á g i c a ! . .  3 9 , t . s  míanos sst¿B . a e g . ^ . ,  , . . r s  . ,  . j .

30 deí a . :eo t„ ,  d. trir.suets de manar, . . .  da ,rea i. .

cea estas desplazadas relativamente eo Rrt a n ^ l o  i g u a l .  pos

extremos de los trinquetes son mar tenidos sobie ios discos 

se le atores de trinquete por medio de resortes 3 1 ,  gi  anade  

presión 29 se dispone debajo de un extremo de un trinqaete,

10 el trinquete en cuestión entra en relación ae contacto con

e s t a  depresión por l a  acción del resorte asociado 51 y el  

otro extremo dei trinquete coopera con un disco de traba o, 

en caso de tratarse dei trinquete 2 2 ,  coopera con ei eiemen** 

to de acoplamiento 10. Debido a l a  posición r e l a t i v a  da los  

16  discos selectores de trinquete, jamás actúa más que on trin­

quete, mientras ios otros están levantados. En l a  f ig u r a  1 ,  

# 1 eje  30 ha sido girado de tal manera que ei  extremo del 

trinquete 18 eeta&n relación de contacto con l a  depresión 

dei disco se lec tor  de trinquete 24 de manera que ai resorta  

20 asociado 31 mantiene e l  otro extremo dei trinquete ie  sobra

a i  disco de traba 3 . Al g ir a r  el eje 1 ,  al acoplarse el mo­

tor 14, l a  depresión ? que e s t á  p r o v is t a  en e l  disco traba­

dor 3 l i e g a  eventuaimonte debajo dei extremo del trinquete 

18  en cuestión, con s i  resultado de que esta último r e s a l t a  

26 . operativo y traba ei  eje 1 . ^ousecaeptemet-te, ai rotor 32 

d$l capacitor de electrodo giratorio  33, qoe e s t á  acoplado 

cor ei eje  l ,  oouna una posición qos es deterrairadá por l a  

posición ocapada por l a  depresión ? ^ 1  disco trabador 3 con

6
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respecto ^  e je  1 . Debido al trabado del a j a  i ,  s i  acopla- 

miento 1 3  as soltado, da manera que el motor puede disminuir 

a& velocidad c paeda s e r v i r  para impulsar otros dispositivos  

símil ares acopiados con ei mismo.

Para l a  sintonización manual, ai aje  se le c tor  da 

trinquete so es girado de tal manera Que l a  depresión en ei 

disca sai^otor 28 da trinquete, l i e g a  debajo dei extremo del 

trinquete 22. Subsiguientsmerte, el resorte Si relacionado . 

con ei  trinquete 22 i n c l in a  ei otro extremo de este  trinque­

te de manera que penetra en el recorrido del elemento de aoo- 

plsmiento i o .  ¿j, impulsar ei engranaje 9, sata elemento 

es trabado por ei trinquete 22 de mwera de interrumpir i #  

conexión entre ai elemento de acoplami^rto y ai baje n ,  con 

lo  que, ^1 proseguir ei movimiento del engranaje 9, este  ea 

trabado y oonsecuants^rte el acoplamiento 13 es soltado. Bi 

eje  i ahora oompietamcr.ts desconectado dei engranaje 9

y desde que todos los trinquetes ad atad os a cooperar con un 

cisco trabador han sido levtartados, se puede das al e je  i  y 

corsocuen cemente ai capacitor 33 cualquier posición deseada, 

accionando manualmente l a  p e r i l l a  34.

Al g ir a r  ei e je  se le c tor  de trinquete 30, ei trinque 
te 22 e s i &ísvat tado cor- el resultado de que el eiemSnto de aco­
plamiento  ̂ .^asume su posición in i c i a l  por a-ccior de un resor.

t&. Al impulsar el e¡ gran aje 9 , se poovoca que ei  eje i si^na 

y pusce sep trabado por cualquier# de los trinquetes y? ^ 2 1 .

construcción del acopl auiiSnto deeaeo^hbie entre 

9 y s i  eje  i y l a  cooperación del mismo oon el

trinquete 28, e s tá  i lu s tr a d a  en la  f i g u r a  2 que es un corte se .

7
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gún l a  l ín ea  11-11 en l a  f i m r a  1.

P'l engranaje 9 soporta un perno 51 alteado en. forma 

excéntr ica,  alrededor dei oaal está  dispuesto g i  r at orlam&ni#' 

en un placo a ángulos rectos al e je  i ,  e i  eierrento de acopla- 

5 miento acolar 10. Aproximadamente, 3ian#t ral mente opuesto

al centro de rotación, l a  p e r i f e r i a  e x t e r i o r  dei añil 1 o 10 

tiene una parte sal iente 52 en forma de o re ja .  además, 

e l  an i l lo  e s tá  p rov is to  de una parte sa l ien te  ir-tema. 53 

más cercana al perno 5 l .  además, e l  elemento de aoopl amien- 

10 to 10 soporta un pSmo 54 que e s tá  &n relación de contacto

a través de una abertura 55 dispuesta en e i  engranaje 9 . Fe­

rnán t iene l a  leva  53 sobre e i  lado in tem o  del a r i l l  o, sobre 

l a  p e r i f e r i a  dei buje 11, f i j a d o  rígidamente al e je  i , por 

intermedio de i a acción dei resorte 56 que eutá conectado 

15 al perno 51 y en 3^1 ación de contacto con e i  perno 54. El

buje i i  e s tá  prov is to  de una leva  57 de mar-era que al impalsar 

e l  en-yrar&je 9 en e i  sentido P, se arrastra  e l  e je  i .

' El trinquete 22 puede ser accionado por intermedio 

dei e je  se lec tor  de tr irqaete  30 con e i  disco s e le c to r  de 

20 trinquete 20 t í ' im ra  1) con @1 resultado de que ei extremo &*1

trinquete que se extiende en e l  plano dei a n i l l o  10, penetra 

en @1 recorrido de l a  leva  52. Debido a es to ,  e i  a o i l l o  

. 10 es girado sobre e i  perno 51 contra l a  acción dei resorte  

56 hasta que e i  perno 54 entra en relación de contacto con 

25 e i  borde de l a  abertura 55 dispuesta en ^1  engranaje 9 , B̂ ¡

este caso, se e v i t a  una rotación adicional del er gran aje 9, 

de manera que se sue l ta  s i  acoplamiento 13 ( f igu ra  1 ) .  Dsbi- 

do a l a  rotación dei eien#nto de acoplamiento 10 alrededor

6



18 7478

8

10

* 15

20

d#l perno 51, las dos o rajas 53 y 57 están l i b r e s  ge manera

qne e l  e j e  l e s tá  completamente l i b r e .  ¿1 le va r ta r  e l  tr in ­

quete 22, e l  elemento de acoplamiento 10 es l levado  hacia 

atrás por l a  acción del resorte 56, restableciendo así l a  

conexión con s i  e je l .

La f i y ^ ra  3 i lu s t r a  una realia&eiÓB d i fe ren te  del 

acopiamiento entre e l  engranaje 9 y e l  e je  i .  Ri elemento 

de acoplamiento movible es tá  constitu ido por uña c in ta  de 

aprisionamiento f l e x i b l e  60 que rodea e l  buje n  su batan ci  al -  

mente en forma completa y e s t a  en contacto de rozamiento con 

e l  mismo. Bl extremo 61 de e s ta  ci.:-:ta e s t á  conectada al en­

granaje 9 , mientras e l  otro extremo e s tá  p r ev is to  con uoe par­

te sa l ien te  62. un resorte de tracción 63 es tá  dispuesto 

entre ambos extremos. Un perno 64 e s tá  diapuesto sobre e l  

er granaj.3 9 cerca de l a  parte sa l iente  62. ^  impulsa e l

engranaje 9 sn e i  sentido e i  buje 11 y consecuentemente e l  

e j e  1 son arrastrados debido al rozamiento e^tre l a  c in ta  60 y 

s i  buje. Al accionarse e i  tr inquete 22, l a  parte sa l ien te  62 

topará contra e l  externo del t r inque te .  ^  resorte 63 es es .  

t irado hasta que l a ñ a r t e  sa l ien te  62 en tra  en relación de 

contacto con e i  perno 64 de rabera que se impida una rotación 

adicional áei en gran aje 9 . La apertura de c in ta  #0 Apti-  

sior amiento are lar  60 se traduce en que l a  cinta. sue lta  s i  

baje 11.

JSc aset, eaa.,  t i b i e n  ^  aoaíar ) .  .003.^  aeí t r í a .

que te 22,  se obtiene ei  reestablecimiento da i -  „ ^
 ̂ t a  conexión, ya

que ei resorte 63 a jsu ta  l a  c i n t a  60 alrade,

11 .
^dor dei buje
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Esta Sol ic i tud que corresponde a l a  presentada en 

holanda, e i  19 de marzo de 1948, bajo e l  numero 139.510, se 

apo^ a loe  benef ic ios  dei a r t ícu lo  51 dei v igente  Estatuto 

de Propiedad Industr ia l  .

5
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Loa puntos de invención propia  y nueva que se pre-  

sentac para que sean objeto de es ta  patente de invención en 

Bspana, por ^ o s ,  son lo s  s ig u ie n te s .

1 * -  ^ j o r a s  introducidas en los botones de trinque-

10 te que tienen discos trabadores dispuestos sobre un e j e  impul. *

Sado y un sistema de trinquetes movibles, estando cualquiera  

de e l l o s  adaptado a ser accionado a voluntad por medio de 

un miembro se lector  movible, caracterizadas por ei hecho de 

qu# ei e je  es impulsado por intermedio de un miembro que está  

15 conectado al eje a ' t r a v é s  de un acopl amiento desacoplare,que

comprende un elemento de acoplamiento movible con ei cual ano 

de los  trinquetes movibles es capaz de cooperar de tal macera 

que el elemento g.e acoplamiento es accionado por ei trinquete 

con respecto ^ los miembros a ser  acoplados, como resultado 

20 de lo  cual Se interrumpe l a  conexión entre ei miembro y el

e je  siendo ^  i r a r  este último libremente.

10
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2 . -  í-tejoras de acuerdo con l a  reivindicación 1 ,

Con i ^
^ particularidad de que ei trinquete coopera coa

 ̂ o^cto de acoplamiento es capaz da trabar el miembro

. R sentido de rotación después de desacoplan acopla­
r e n  t o .

3 . -  Mejoras de acuerdo con l a r e i ^ j ^ ^ Q ^ Q ^ ^   ̂ ¿ 

con l a  particularidad de que ei  elemento de acoplamiento 

^epag de ser a c c io n ^ o  por un resorte que, después de de- 

s**copi6r ei  trinq. e te ,  es capaz de provocar que ei  elemento 

^  ecopiamiento vuelve a su posición In icial  oon e i  resul-  

tado de que l a  conexión entre ei miembro y e i  e je es reesta- 

H 9c ida .

4 .  -  Mejoras de acuerdo con cualquiera de l a s  r e i -  

^^jdicacioces 1 a 3, con l a  particularidad de que el miembro

ubicado coaxil man te con ai eje  y ei  eiena^to de acopla­

miento e s t á  cartStituído por un cuerpo de trinquete que e s tá  

dispuesto sobre dicho miembro y e s t á  articulado alrededor de 

BR panto que e s t á  situado excéntricamente con respecte al 

d̂ je y en un plano a ángulos rectos con respecto al e j e ,  as-  

tardo dicho cuerpo de trinquete provisto de una parte p e r f i ­

lada que es capaz de cooperar cor un contomo correspondien­

te dei e j e ,  siendo e s t a  cooperación interrumpida por el giro - 

dei cuerpo de trinquete.

5 .  -  Mejoras da acuerdo con l a  reivindicación I ,

2 ó 3, cor, l a  particularidad de que s i  miembro e s t á  dispues­

to coaxilmente con el  eje  y ei  elemento de acoplamiento con­

s i s t e  de un miembro de aprisionamiento que rodé a e i e j e  y 

e s t a  en contacto de rozamiento con el mismo, estando un * 36*

11
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tramo d# dicho mimbre de aprisionamiento eoreotado a dicho 

miembro y ei  otro e & capaz de cooperar con e l  trinQueta de 

m ^ e ra  que ei miembro de aprisionamiento ee abierto.

6 .  -  Mejoras de acuerdo con cualquiera de lea  r e i ­

vindicaciones preceden tea, sobstancialmer-te corno se han dea- 

cripto e iruatredo en las f iguras que se acompañan.

7 .  -  Mejoras introducidas en loa botones de t r i n ­

quete que tienen discos de parada montados sobre un árbol y 

trinquete a accionados por un organo s e l e c t o r .

Tal y como se ha de sorito &n l a  Memoria que ante­

cede r&p^ t e t a d o  en e l  di  bajo que se acompaña y con loa  

fj.n.ea que s@ har. especif icad o.

Bsta Memoria consta de doce hojas escritas p or 

Madrid,

í MALA r.EPROOUCCiOM 
POR DEFECTO DEL ORiQiNAt.
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