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El presente invento se refiere a perfeccionamientos
en los mecanlsmos de cambio de veloclidades de la clase de los
que llevan uno o varios sistemas de bielas-manivelas (o tres
barrag) que transforman un movimientoc circular continuo en
movimiento circular alternativo de amplitud variable, trans-
formdndose, a su vez, este Ultimo en movimiento circular
continuo, por medio de gelectores, es decir, de mecanismos
de arrastre en sentido iunico, (ruedas libres).

Ya se sabe que tales sistemas no pueden transmitir
prédcticamente un par motor importante mds que con la

condicién de que el movimiento receptor, que actfa sobre
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el selector, sea homocinético durante la carrera activa

del selector, es decir que durante la carrera que corres-
ponde a una transmisién de par motor sobre el selector, la
velocidad de este esté en una relacidn constante con la
velocidad de la manivela motriz. Ademds, estsa zona homociné-
tica debe mantenerse gaa cual fuere la amplitud del movimien-
to receptor.

En los gistemas de egta clase hasta ahora conocidos,
la homocindtica no es mas gue aparente y no puede controlar-
se mds que grdficamente. Este método en si presenta numero-
sas causas de error y el resultado prdctico es que la zona
homocinética del mecanismo es insuficiente para evitar a
los Srganos selectores choques de embrague que les impida
funcionar normalmente tan pronto como el per motor transmitido
alcanza cierta importancia. Ademds la zona homocinédtica
no permanece constante cuando la amplitud del movimiento
receptor varfa y sobre todo en los movimientos de pequefia
amplitud, cuando el par motor es mayor la homocinética llega
a ser prdcticamente nula.

El presente invento fiene por objeto simplificar el
mecanismo necesario para la ejecucidn del un sistema tal,
de modo que se reduzcan al minimo todas las piezas animadas
de un movimiento alternativo y hacer laz disposicidn de los
diversos drganos tal, que permita definir dimensiones matemd-
ticamente exactas & fin de obtener una zona de homocinética que
cubra realmente toda la extensidn de la amplitud de trabajo
de los selectores, manteniendo a la vez el valor de esta zona
prdcticamente constante sea cual fuere la amplitud dél
movimiento receptor.

El mecaenismo segun el invento se caracteriza esen-
clalmente por el hecho de que una manivela motriz de rotacidén
continua transmite a un péndulo oscilaciones que éste transmite

2 su vez, por medio de una biela, a la manivela receptora,
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45, Para ejecutar la homocindtica, se dispone el centro de oscila-
cidén del péndulo y el centro de oscilacidn de la manivels
receptora a uno y otro lado de la biela y se dispone el
érgano selector (rueds libre) accionado por la manivela
receptora de modc que el sentido del movimiento del &rbol

50. impulsado sea inverso al de la manivela motriz, Hecho esto,
ge determina la longltud de la manivela receptora y el
emplazamiento de su centro de giro de tal modo que el
producto de la velocidad de la articulacidn de la biela al
péndulo, con relacidn a las longitudes obtenidas, sobre la

55. recta que une los centros de oscilacidén del péndulo y de la
panivela receptora, por la interseccidn de esta recta con
el eje de la biela, permanezca constante Aurante una carrera
de la manivela receptora correspondiente a una transmisidn de
'par motor (potencia), Je ha comprobado que se pued® actuar

60. de modo que esta carrera corresponda por lo menos a un cuarto
de‘vuelta del movimiento motor,

Bste mecanismo se presta de modo facilisimo a
hacer variar la amplitud del movimiento de los selectores y
por consiguiente la velocidad del drbol receptor. Con este

65. objeto es suficiente modificar la posicidn del eje alrededor
del cual oscila el péndulo. Una disposicién fdcil consiste en
montar este eje en el extremo de un brazo articulado en un
punto f£ijo. ’

En une forma de ejecucidn conveniente del invento,

T0. los drganos son de tales dimensiones, que el centro del eje
del péndulo pueda coincidir con el centro de la articulacidn
del faccionamienxo de la palanca selectora, lo cual permite
ejecutar el punto muerto con un movimiento mnmlo &l
receptor,

5. B Otra disposicién importante consiste en dar a los
érganos tales dimensiones que si la amplitud minima no debe ser

nula,el lugar de las diferentes posiciones del centro del eje
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del péndulo, determinadas por las diferentes ambiitudes

entre el miximo y el mInimo, sea un arco de circulo cuyo
centro coincide con el centro del cigllefial.

Ll invento abarca igualmente una disposicién tal
que el centro efectivo del drbol receptor se encuentre
desplegado a2 una distancia cualgquiera del centro receptor
determinado por el principio general, sirviendo este Wltimo
dﬁeje a un relevador.

BEn los dibujos adjuntos gque complementan la descrip-
cién y representan a titulo de ejemplo algunas formas de
ejecucién del invento:

Ia fig. 1 representa esquemdticamente un mecanismo
establecido segun el principio general del invento y
dibujado en una posicidén correspondiente a una amplitud
médxima del receptor,

las figuras 2 y 3 representan el mismo mecanismo
reapectivamente en posiciones de amplitud menor y de
amplitud nula.

La fig. 4 representa esquemdticamente el movimiento
de las diversas articulaciones..

- Ie fig. 5 es%u_n grdfico de las curves represéntati—
vas de las velocidades de las articulaciones del sistema.

Ie fig. 6 representa esquemdticamente el modo en
que se obtiene la variacién de amplitud.

La fig. 7 represente esquemdticamente un mecanismo
en el que la articuleacién primaris de la biela se ha despla-
zado, a fin de aumentar la amplitud de su oscilacidn.

Ia fig, 8 representa esquemdticamente un mecanismo
en el que el centro de desplazamiento del eje del péndulo
coincide con el centro del cigtiefinl.,

TLa fig. 9 explica los movimientos del mecanismo

representado en la fig. 8.
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La fig. 10 representa un mecanisﬁo en el que el
drbol receptor se ha colocado a una distancia cualquiera
del centro receptor real.

La fig. 11 representa esquemdticamente un conjunto
de cuatro bielas que aseguran una rotacidén contfmus del
drbol receptor,

| la fig. 12 representa esquemdticamente un disposi-
tivo en el gue vd acoplzdo un cambio de velocidad escalo-—
nada al cambio de velocidad contfnuo.

Segin el invento, para establecer un mecanismo de
cambio de velocidad, en el que para una velocided
constante del 4rbol motor representado en los dibujos
con la cifra 1, se ha propuesto obtener del drbol recep-
tor 11 una variacién continua de la relacidn de las
velocidades, que abarquen de un mdximo a la parada completa
del drbol receptor, se procede, por ejemplo del modo
siguiente: (Figs. 1, 2y 3).

Un péndulo 4 montado en forma giratoria en 5
sobre un brazo de soporte 12, que vd a su vez articulado
en un punto fijo 13 es accionado por la manivela 2 del
drbol mofor 1, de preferencia por medio de un cursor 3
que se desliza en la horquills del péndulo 4. EL movimiento
oscilante del péndulo 4 asf obtenido se transmite al érgano
selector (rueda 1libre) 10, por medio de una biela 6
articulada por una parte en.7 sobre el péndulo 4, y por
otra parte unida por la articulacidén 8 a la palanca de mando
9 del selector 10. Este dltimo transmite su impulso unila-
teral al drbol receptor 11,

Cuando, & consecuencia de un desplazamiento del
brazo 12, el eje 5 estd en una posicidn que le sproxima al
centro receptor 11 (véase Fig. 2) la amplitud de la oscila-
c¢ién resultante sobre la palance receptora 9 gqueda disminuida

& pesar de que la oscilacidn del péndulo 4 permenezca
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la biela 6 con relacidén al péndulo 4.
145, Si la longitud de la biela 6 es igual a la distancia
que separa la articulacidén 7 del eje 5, se puede llegar (fig.3)
a desplazar el brazo 12 de tal modo que el centro del eje 5
se sobreponga & la articulacidén 8 de la palanca receptora 9;
en dicho momento la oscilacién del péndulo 4 no tiene efecto
150. alguno oscilante sobre la palanca 9 que permanece inmévil.

De este modo se ha ejecutado un sistema cinemdtico
que transforma un movimiento circular continuo en movimiento
oscilante variable, extendiéndose este variacién de un modo
continuo entre un méximo y la parada completa, y suponiendo

155, que la palanca receptora 9 transmite el movimiente motor
al drgano selector 10 en el sentido de la flecha £ , este
movimiento motor corresponde sobre el drbol motor a una

 zona comprendida entre los puntos A y B del movimiento de 1la
manivela 2 y en el sentido de la flecha F,

160. Las condiciones de homocinética indicadas anterior-
mente exigen que la velocidad del movimiento de la articula-
cién 8 sea en cierta parte de su carrera, en relacién
-constante con lz velocidad de la menivela 2,

Cineméticamente, el sistema puede descomponerse en

165. dos partes:{ Fig., 4) un sistema primerio (trazos fuertes)
que comprende 1la ménivel%motriz 2 y el péndulo 4 y un sistema
secundario que comprende la manivela b forﬁﬁda por el péndulo
4 entre el eje 5 y la articulacién 7, la biela 6 y la palanca
receptore 9: los centros de giro 5 y 11 de las manivelas
170. de este sistema son opuestos con relacién al eje de la biela
6.

El movimiento del sistema primarioc imprime a la

articulacién 7 un movimiento oscilante cuya velocidad se

expresa, sobre la parte que corresponde al movimiento de
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A hacia B de la manivela 2, .por une sinusoice s.meivrica repre-

gentada sobre el grdfico de la fig. 5 por la curva ¥ .

El sistema secundario transforma esta velocidad VI
de la articulacién 7 en una velocidad VII de la articulacién
8. Suponiendo la velocidad VI constante, la velocidad de 1la
articulacién 8 se expresaria por una sinusoide tal como la
representada por la curva Y, sobre el grdfico de la fig, 5.

La caracteristica de esta curve es que estd invertida con
relacidén a la curva VI siendo esto gracias a la dispogicidn
especial de las manivelas opuestas de este sictema de tres
barras.

La velocidad efectiva VII de la articulacidn &
cuando la velocldad VI no es constante, sino representada por
la curve VI es el producto de los valores respectivos de
las curvas VI y Vc.

Es suficiente desde entonces para obtener un soporte
homocinético en la curva VII’ establecer, para un sistema
primario dado, las dimensiones de los pardmetros del sistema
secundario de tal modo gque la curva V representativa del
sistema 44 por multiplicacidén con el :alor primario, una
congtante,

Este resultado se obtiene cuando los dos segmentos
x e y formados sobre le recta que une los centros 5y 11
por interseccidn con la biela 6, estdn en una relacidén tal
que pare toda posicidn instantdnea comprendida entre la
zona de homocinética, el producto del valor de la wvelocidad
instanténea de la articulacidén 7 por el valor de la
relacién x 44 una constante, o sea: v,xXI=K

{ titulo ae ejemplo estas condici®nes pueden ejecutar-
se si se ﬁrocede de modo que las dimensiones relativas de los '
érganos constituyentes estén comprendidas en los limites

siguientes: con referencia a la fig. 4, suponiéndose
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m (distancia entre los puntos 1 y 2) igual a 1, (distan-

-
.

b
cia 5-7 )=3 a‘4 m: r (distancia 8 - 11) =D
1,5a b : 2,5:a (distancia 1 -11) = 2,52 3,5 r ; n (dis-
210. tancia 1 - 5) = 2,52 5m .
Debe observarse que debido a la disposicién
pendular adoptada en el sistems primario, la parte de la
carrera dela manivela motriz 2 que transmite un movimiento
activo a la palanca receptora 9 se extiende Por una zona
215, mucho mayor de 1802, lo cual permite extender la zona
homocinétice al mdximo, sin presentar en los finales de
la carrers de}%alanca receptora 9 aceleraciones y disminucio-
ne#excesivas. La zona homocinética puede por consiguiente
glcanzar y sobrepasar 9092 de giro de la manivela motriz.
220. ILa relacidén constante establecida de este modo
entre la velocidad uniforme del drbol motor/y la del drbol
receptor 1l se mide por la relacidn que existe entre
los desplazamientos angulares X de la manivela motriz 2, y 10&-'E
de ' , corregpondientes de la palanca receptora 9, Pars
225, hacer variar esta relacién, serd suficiente desplazer %
el centro receptor 11, y ponerle por ejemplo en 1l1l' como
ge Indica en la fig. 4 para obteneér un nuevo sisteme secun-
dario que 44 une mueva curva 2; (v8ase fig. 5) suficiente
pare producir una nueva curva V‘II parecida a vII s Dero
230. desplazada sobre la escala de las velocldades., En la fig.
5 las velocidades vdn indicadas en ordenadas, los desple-
zamientos angulares o de la mesnivela motriz se representan
en abscisas.
Como la recta 5 - 11 determina la relacién de las
235, velocidades motriz y receptora y que la relacién X es
funcién de la longitud de la palanca receptora 9 yydel dngulo
6 que forme esta palanca con la biela 6, determinando este

gngulo la posicidén del centro 11, es suficiente dar a la
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palanea 9 y al dnguloc € valores tales gue 18 . =
240. V. X § = K se verifique, sea cuel fuere el velor del entre-
eje 5 -~ 11, para que la zona de homocinética subsista a cual-
‘quier relacidén de desmltiplicacidn,
Se vé inmediatamente que, pasando al limite y
colocando el centro receptor 11 a una distancia del eje 5
245, gque iguala la longitud de la palanca receptora 9, o sea
en 11% , se obtiene una velocidad nula para la articulacidn
8.
Sin embargo, consideraciones de ejecucidn prdctica
hacen preferible el desplazamiento del eje 5, mejor que el
250, desplazamiento del centro 1ll, permaneclendo éste f£ijo,
Como se nha representado en la fig, 6 el resultado es el
mismo, rues &l cdlculo {oruesctit cue err l& combinscidn
de los dos sistemas primario y secundario, determinada por
el tridngulo de referencia 1 - 5 - 11, es suficiente
255. hacer variar dos pardmetros pare obtener el resultedo exigido
anteriormente, es decir, la variacidén del desplazamiento
angular de la palance receptora 9 para un desplazamiento
angular constante de la manivela 2. Desde entonces se
puede, en luger de variar los pardmetros 1 - 11 y 5 - 11 ,
260. fijar el pardmetro 1 - 1l y hacer variar los pardmetros
l-5y 5~ 11. El sitio de las posiciones del eje 5 que
satisface la condicidn de mantenimiento de la zona homo-
cinética para todas las relaciones de velocidad comprendido
entre un mdximo y cero, es una parte de ciclo comparable
265, prdcticamente a un arco ée circulo. Es pues posible localizar
el eje 5 sobre un 6rgano tal como el brazo 12 para gue la
rotacién de este Yltimo alrededor de un centro 13 siga la
ley de desplazamiento del eje 5,

Otre disposicidén conveniente consiste en desplazar

270. 1la articulacidn 7 comc lo representa la fig. 7.
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de la palanca receptora 9 depende de la de le articulacién
7 que es por s{ misma funcién de lglongitud b que constituye
la parte manivela-gecundaria del péndulo 4.

275, ' Este amplitud puede aumentarse, aumentando b, por
ejemplo en b!, De ello resulta una amplitud mds grande
pare la palanca receptora 9 y por consiguiente una relacidén
de desmltiplicacidn mdxime mds pequefia que puede ser conve-
niente en la prdctica porgque aumenta la zona de variacidn

280. continua de velocidades.

Sin embargo, la nueva posicidn de la articulacién
7 , o sea T' , darfa lugar a una ejecucidn prdctica imposible
porque se encontrarfa en el plano de desplazamiento de la
manivela 2.

285, Para que se pueda ejecutar la construccidn, esta
erticulacién 7' se separa en 7" por desplazamiento angular
ﬁ elrededor del eje 5. ﬁgiégftema secundario no se modifica
y se lleva de nuevo & 16s/5 - 7% - 8" - 11" , Debe hacerse
observar que debido a la ﬁariacidn del pardmetro 1 - 11

290. el desplazamiento angular memcionado exige el establecimien-
to de nuevas dimensiones del sistema secundario para satisfa-
cer la curva de velocidad Vc requerida por la curva VI.

Segin otro modo de ejecucidn y especialmente sn el
caso en que la velocidad minima de la palanca receptora

295, 9 no debe ser nula, se puede hacer coincidir el centro 13
del brazo 12 con el centro 1 del drbol motor (fig. 8).

En esta disposicidén la longitud de la biela 6 no
corresponde a la longitud b de la manivela secundaria
formada por el péndulo 4. El haz descrito por la articulacién

300. 8 de la biela no tiene en este caso un origen exacto como
en el caso representado en la fig. 4, sino que estd
deformado como lo muestra la fig. 9.

Esta deformacién tiene, sobre el sistema secundario,



305,

310.

315.

320.

325,

330.

335.

187947 -n-

un efecto andlogo al que producirfa la variac¢;4 w3l
pardmetro 1 - 5 en el modo de ejecucidén precedente. Cuando
la longitud de la biela 6 se ellige convenientemente, el
desplazamiento del centro receptor 11, para obtener una
variacién de velocidad de la palanca receptora, se efectia
sobre un arco de circulo que tiene el pardmetro 1 - 11

como radio y solo el pardmetro 5 - 11 varfa, Desde este
momento, es indiferente desplazar el centro receptor 11

o el eje 5 del péndulo 4, siendo invariables las distancias
regpectivas de estos puntos al centro motor 1, y es posible
articular el balancin 12 sobre el centro 1, como se
muiestra en la fig, 8. Es evidente gque, esbte caso, la
amplitud de la palanca receptora 9 no puede llegar & ser
nula, pero esta particularidad no se exige siempre en la
prédctica, y esta disposicidn presenta ventajas constructi-
ves no tan solo desde el punto de vista de coincidencia de
los centros 1 y 13, sino tambien porgue permite evitar la
superposicidn de los centros 5 y 8.

Otre forma de ejecucidén del invento consiste en
desplazar el centro receptor real de modo que se haga
le construccidn , y en particular la del d8rgano selector
independiente de los pardmetros definidos tedricamente
por el conjunto del sistema (fig.l10).

Con este objeto el centro receptor tedrico 11 no
sirve mas que de eje a una palanca doble 9/14, siendo la
parte que se ha designado con 9 la precedentemente
considerada como palance receptora. El centro del drbol
receptor puede desplazarse en 17, a una distencia cualquiera
d , ¥ la palanca de mando 16 de los selectores vd unida
a la palanca de retroceso 14 por una biela 15. la condicidn
necesaria para que se respete la homocinética para el

movimiento de la palanca selectora 16 es que ésta tenga la
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longitud de la biele 15 sea igual a la distancia 4 .

De este modo se ha ejecutado un paraleldgramo y
es evidente que los desplazamientos angulares de la palanca
16 serdn idénticos & los desplazemientos angulares de la
palanca de retroceso 14, siendo estos en si idénticos a
los de la palanca receptora 9., Como la palanca 14 puede
former con lea palanca receptora un dngulo f cualquiera, el
centro receptor real 17' puede pues encontrarse en un
punto cualquiera del plano del sistema.

El 8rgano selector mencionado en esta memoria
descriptiva por la referencia 10 puede ejecutarse de
diversos modos, si bien conviene adoptar el dispositivo
descrito en la patente helga he 464.564 de los nmismos
inventores solicitantes, que ha sido ideado mds especial-
mente para su utilizacidén en digpositivos para la varia-
cién de velocidad de la clase del que se describe en el
presgente invento,

Un cambio de veloclidad continuo, establecido
seguin el presente invento, comprenderd varios sistemas ,
como 108 que se han descrito anteriormente, acoplados eh
serie,

En efecto, para asegurar la continuidad de rotacidén
del drbol receptor éste debe llevar un ndmero de selectores,
tel, que trabajen sucesivamente, que el impulso motor que
les eétransmitido, sea acogido sin solucidn de continuidad
por el selector siguiente cuando el precedente ha terminado
su carrere homocinética.

Cuando la amplitud homocinética corresponde a 90¢

de rotacidén del drbol de cigitefial, un conjunto tal debe
- 1llevar un sistema de 4 bielas, ILa fig. 11 representa tal

conjunto, acecionado por un drbol de cigifefial 1 que lleva
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cuatro gorrones 2 dispuestos a 902 en el orden I - II - III -
IV. Debe hacerse observar que esta cifra constituye prdctica-
mente un minimo, porque cuando la zona homocinética sobre-
pasa dmpliamente 90R y alcanza por ejemplo 1202 (lo que
corresponde a una disposicidn de 3 bielas) las aceleraciones
Yy reducciones al principio y final de carrera del movimiento
receptor se hacen demasiado importantes, sobre todo cuando

el mecanismo es accionado a gran velocidad en ciertas
aplicaéiones especiales,

Se puede combinar ademds, un cambio de velocidad
de esta clase con un dispositivo de inversién de marcha,
situado a lz salids del drbol receptor, que asegura en
el sentido de marcha opuesto al sentido normal de rotacidn
del érbol receptor, las mismas caracteristicas de variacio-
nes continua, en las mismas proporciones de relaciones
d#velocidad que el dispositivo directo.

Ademés, y con objeto de multiplicar el par motor
transmisible por el cambio de velocidad continua spbre todo
en grande desmultiplicacidn , se puede combinar el cambio
de veloetidad continua con un caumbio de velocidad escalonsda.
La fig, 12 representa semejante modo de -ejecucidén , en el
gue un cambio de velocidad a dos velocidades v&€ montado en
el extremo del drbol receptor. Si este cambio de velocidad
lleva una toma directa y una desmxltiplicacidn de 1/2 y por

continua
otra parte el cambio de velocidad/varia entre la relacidén
o=y 1/3, se obtienen dos gamés de velocidades continmuas,
una que vé de la relacién == a la relacién 1/3 y que puede
transmitir un par motor x ¥y la otra gue vé de la relacidn
=< g la relacién 1/6 con la posibilidad de transmitir un
par motor de 2 x . ,
Las aplicaciones de los cambios de velocidad conti-

nuos, segun le presente invencién , eon mds variados y
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encuentran su aplicacidén en todos los casos en que se

exija una variacidn de velocidad o de par motor, o de los
dos, en una transmisidn 3 el accionamiento o mando de

la variacidén de velocidad puede ser directo 6 efectuado
mediante un mecanismo de mando cualquiera: hidrdulico,
neumdtico, eléctrico, ete. Este mecanismo puede ser a su
vez accionado por un medio automdtico cualquiera. En ciertos
cagos y mds especialmente cuando el cambio de velocidad

es accionado por un motor de explosién, se le puede
incorporar al motor, de modo que el mismo drbol de cigtlefial
lleve las bielas motlices y los sistemas de bielas del cambio
de velocidad.

En vista de lo cual, sea cual fuere el modo de
ejecucidén empleado, se ha ejecutado de todas formas, un
mecanismo cuyo funcionamisnto resalta suficientemente de
cuanto precede, considerdndose por tanto indtil toda
explicacién complementaria y que presenta con relacidn
a los dispositivos yu conocidos numerosas ventajasg,
especlalmente:

la de ejecutar el sistema cinemdtico mds sencillo
para transformar un movimiento circular continuo en
movimiento circular alternativo de amplitud variable;

la de ejecutar , en un sistema tal una homocinética
del receptor préoticamente exacta, sea cual fuere la amplitud
del movimiento al expresado receptor;

la de amplier en una cantidad importante la zona
de variacidén continus de las relaciones de velocidad entre
los drboles motor y recephor;

la de reducir al minimo estricto posible el
mimero de les plezas en movimiento alternativo y facilitar de
este modo, por la disminucidén de las fuerzag de inercia,

el equilibrio y las dimensiones de los dérganos constituyentes;
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la Qe permitir dar a los expresados Srganos las

apropiadas dimensiones de tal modo que el rendimiento especi-
fico (relacidn potencia/peso) se encuentre aumentado en
gran medida.

Como se comprenderd y segun resulte ademds de la
explicacidn que untecede, el invento no se limita en modo
alguno = las formas de anlieacidn , nl tampoco & los modos
de ejecucidén de sus diversas partes que se han indicado méds
especicimente, sino que abarca todas lss variantes imagihables.i

N O T A

Descrita suficientemente la naturaleza del invento,
as{ como la manera de realizirlo en la prdctica, debe hucerse
constar que lae disposiciones anteriormente indicadas son
susceptibles de modificaciones de detalle en cusznto no alteren
su principio fundamental., Tambien se aace constar que el
invento corresponde a una patente presentada en Bélgica,
con fecha 28 de abril de 1948 ne 482,184, acogléndose, por
lo tanto, a los beneficios que conceden los Convenios
Internacionales en vigor y siendo lo que constituye la esencie
del referido invento y por lo que se solicita patente de
invencidn,por 20 afios en Bspefia: "Perfeccionamientos en los
mecanismos de cambio de veldcidades"; caracterizdndose por
lo siguiente:

le,= Perfeccionamientos en 1os mecanismos de
cambio de velocidades, que llevan una transmisidén para la
transformacidén de un movimiento de rotacién continuo en
un movimiento de rotacidén alternativo, carscterizdndose
porque la transmisidén comprende un péndulo que recibe de
una manivela motriz de rotacidén continua unas oscilaciones
que transmite por medio de una bisela a la manivela.recep-
tora.

22.= Perfeccionamientos segun reivindicacidn 18,
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caracterizdndose porque por une parte, la menivela constituida

por la parte del péndulo comprendidentre su centro de giro
Y su articulacidn a le biela, y por otra parte la manivela
receptora son opuestas con relzcidn a le biela, yendo
dispuesto de tal modo el érgano selector que el sentido del
movimiento del drbol arrastrado es a la inversa del de la
manivela motriz.

3¢2.= Perfeccionamientos segun lo espeéificado en
la reivindicscién 28, caracterizado porque l¢ longitud de lz
manivels receptora y su centro de giro se determinan de tal
modo que el producto de la velocidad de la articulacidn
de la biela al péndulo, por la relacidn de las longitudes
obtenidas, sobre la recta que une los centros de giro del
péndulo y de l2 manivela receptora, por la interseccidn de
este recta con el eje de la biela, permanece constante
durante la carrera de la manivela receptora correspondiente
& una transmisién de par motor (potencia).

42,= Perfeccionamientos gegun lo especificado en
la reivindicacidn 3¢, caracterizdndose porgue la carrera de
la manivela receptora durasnte la cuzl se efectia une trans—-
misidén de par motor (potencia ) corresponde por lo menos &
un cuarto de vuelta de lua manivels motriz,. .

5¢,= Perfeccionamientos gsegun reivindicaciones 18 a
38, caracterizdndose porque el eje del péndulo se desplaza
con objeto de modificar la amplitud del movimiento de la
manivela receptora,

62,= Perfeccionamientos segun lo especificado en
la reivindicacidén 28, earacterizdndose porquedel eje del
péndulo es portador un brazo que vé articulado en un punto
fijo, a fin de modificar 1la posicidn anguler del punto de
apoyo'del eje delpéndulo.

72.= Perfeccilonamientos segun lo especificado en

la reivindicucidn 68, caracterizdndose porque 1a longitud
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de las bieles/igual a 1a distancia entre 'su punto de articu-
lacidén al péndulo y el eje de este Yltimo de modo que este
eje pueda hacerse coincidir en el punto de articulacidén
de la biela con la manivela receptord,anuléndose entonces
las oscilaciones de esta Yltima.

82.= Perfeccionamientos segun lo especificado en
la reivindicacidn 62, caracterizdndose porque el centro
de la articulacidén fija del brazo de soporte coincide
con el centro del eje de rotacidn de la manivela motriz.

9¢2.= Perfeccionamientos segun reivindicacidn 18,.
caracterizdndose porgue la articulacidn primaria de la biela
vd situada fuera del eje del péndulo,

102,= Perfeccionamientos segun reivindicacién
12, caracterizdndose porque el centro receptor efectivo
se encuentra mds slld del centro receptor definido tedrica-
mente, |

1l2.= Perfeccionamientos en los mecanismbs de
cambio de velocidad; tal y como gqueda substancialmente
desgcrito eh la presente memoria, e ilustrado en los
dibujos que se acompafian.

Esta memoria consta de diecisiete hojas escritas
por una sola cara,

Madrid, 23 de abril de
GUSTAVE SCHMITT y MATHIEU VAN ROGGEN. \
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