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qae se  presenta* para unir a  l a  so lic itu d .

da

P A T E N T E  B E  I N V E N C I O N  

NB 193.779 s o l ic i t a d a  a l  4 de J u l io  de 195o

en

E S P A Ñ A

por VEINTE años

a  nombré de N.V. PHILIPS^ GLOEIIAHPENFABRIEKgN, en ti­

dad holandesa, e stab le c id a  en Emmasingel 29, Bindhoven, 

Holanda, p o r :

"UN CONMUTADOR SELECTOR DE MANDO MECANICO".

- O - O - O - O - O - O - O - O - O - O - O - O - O - O -

l a  presenta invención se r e f ie r e  a in terrup­

to re s  se le c to re s  impulsados mecánicamente.

Son conocidos in te rru p to ra s  g i r a to r io s  para 

in sta la c io n e s  te le fó n ic a s  autom atioas en lo s  cu ales l a
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p arte  m óvil, que comprende le s  con tactos m óviles -llam a­
da en lo  su cesivo  soporte del trazo  Re contacto- es pro­

v i s t a  de una rueda de engranaje delgada y f le x ib le  que 

ooonera con una rueda de engranaje r íg id a  f i ja d a  a l  aro e l 

5 g ir a to r io  im pulsor, s i  e l soporte del brazo de contacto 

debe detenerse en una. p o sic ió n  de con tacto , e l  engranaje 

delgado e s  doblado fuera de su condición de cooperación 

con e l  engranaje impulsor r íg id o ,  por e l  movimiento de l a  

armadura de un electroim án  y a l  soporte del brazo de con- 

10 tacto  es obligado a  d e ten srse . E sta  con strucción  tiene la  

desven taja  de que tran scu rre  un período de tiempo compa­

rativam ente considerable entre e l  in stan te  en e l cual la  

señal da detención es tran sm itid a a l  electroim án y e l in s­

tante an e l cual se detiene e l  soporte del brazo de oon- 

15 ta c to . Además e ste  in te rv a lo  de tiempo no es igu al an

todas l a s  c irc u n sta n c ia s , de modo que l a  p o sic ió n  en l a  

cual e l  soporte del brazo de contacto es detenido no e s  siemr- 

pre l a  misma y a  una velocidad  elevada del so p o rte .d e l bra­

zo de contacto a veces e l mismo se  detiene una vez sóbre­

se pasada la  p o sic ió n  da cantaoto deseada.

Han sido  proyectados se le c to re s  que perm iten, 

a l  seperte d el brazo de oontacto se r  detenido b astan te  

rápidam ente, siendo impulsado e l  soporte del brazo de 

contacto desde un motor e le c t r ic e  m ultipo lar con invar- 

25 s ie n  independiente de la  e x c itac ió n  de lo s  p o lo s . EL so­

porte del brazo de contacto es detenido por le. conexión 

p a ra le la  de lo s  po los del motor e lé c t r ic o .  Ocn e s to s  se-
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l e c t o r .&, sin  emoargc, l a  velocidad  del soporte del
Oŷ .SO OOllttiCtO iaaco  ̂ na e l Riomanta en 
e l  in stan te  de la  detención puede to rn arse  muy conside­

ra b le . No solamente ?1 soporte del brazo de con tacto , 

s^no asimismo lo s  miembros que transm itan  e l movlmien- 

' te de la  armadura, qu . por lo general g ir a  rápidamente, 

hacía e l . soporte del brazo de contacto y ademas la  a r-  

madu-a en s í ,  deben detenerse bruscamente. A velocida­

des e levad as del soporte del brazo de contacto esto re ­

quiere una construcción so lid a  y per lo  tanto co sto sa .

ls. presante invención sa  r e f ie r e  a . in te­

rru p to res se le c to re s  impulsados mecánicamente, más par­
tícu la  m enta 3rruptor para in sta la c io n e s  te le -
ió n ica s  au tom áticas, en l a s  cuales e l soporte  del brazo 

de contacto es acoplado a un árb o l impulsor g ir a to r ia  

a trav é s  da un mecanismo de acoplamiento d eaacop lab le . 

Tiene per ob jeto  proveer una construcción  para un in­

te rru p to r se le c to r  de e ste  t ip o , en .la  cual e s  adm isi­

b le  una a l t a  velocidad  del cogerte dal brazo da con­

ta c to , sin .qu e r ilo  im plique e l r ie sg o  de que e l  bra­

zo dal in terru p tor se  detenga en una p o sic ió n  aauivoca- 

da después de ser tran sm itid a  la  señ al de detención.

l a  invención -se basa en el reconocimiento 

de que una inm ovilización  rápida del soporte del brazo 

de contacto a tra v é s  dal mecanismo de acoplamiento es 

p o sib le  en caso de que no sea n ecesario  que e l  mecanis­

mo de acoplamiento sea desacoplado an ta s de que sea  de-
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tenido el soporte ¿ e l  brazo de con tacto . En .a t e  caso 

a l soporte ¿e l brazo ¿e contacto puede ser detenido 

inmediatamente a l  se r  tran sm itid a la  señ al de detención 

y solamente entonces n e c e s ita  se r  desacoplado elcmaoa- 

5 nismo de acoplam iento, de modo que e l  tiempo para el

desacoplamiento no e s ta  in clu id o  ya an e l  tiempo de de­

ten ción , es decir en e l in terva lo  de tiempo que tran s-  

oarre en tre e l  in stan te  en e l cual se  da la  señ al de 

detención y e l in stan te  en el cual e s detenido e l  so ­

lo porte del brazo de con tacto . Con a l  in terru p tor cono­

cido mencionado anteriorm ente, que comprende una rueda 

de engranaje f le x ib le ,  l a  armadura del imán debe mover 

previamente a l  engranaje f le x ib le  d el soporte del brazo 

de contacto fuera de la  p o sic ió n  de acoplamiento con el 

1S engranaje impulsor an te s de que al soporte  del brazo de 

contacto pueda ser frenada o trabado s in  r ie sg o  de que 
se  dañe.

De acuerdo con l a  invención, un in terru p­

tor se le c to r  impulsado mecánicamente, más p a r t ic u la r -  

30 mente para in s ta la c io n e s  te le fó n ic a s  au tom áticas, en e l 

cual l a  p arte  del in terru p tor que comprende a lo s  brazos 

(soporte  del byazo de contacto) e s tá  acoplado a un árbo l 

impulsor a trav ó s de un mecanismo de acoplamiento desa- 

co p lab le , sa  c a ra c te r iz a  por e l  hecho de comprender me- 

25 d ios que permiten a la  parte impulsada ( s a l id a )  del me­

canismo de acoplam iento ser in m ovilizado ,- juntamente con 

el soporte del brazo de contacto , en cualqu ier p o sic ión
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jual e l  nOTiniantí'. drr

m itido la  narte imani

lía t í  que e sta  cou3cta¿:

dá contacto deseada de lo s  b razo s, y el mecanismo de 

acoplamiento as de un tip o  conocido da par s í ,  en al

.- arta  motora (entrada) as trs.ns- 

saaa per medio de un miembro auxl- 

a la  parte impulsada a trav é s  
de une o mas r e s o l to s ,  debido a lo  cual e l miembro au x i­

l i a r ,  a l  soorecargarsa  l a  parta  im pulsada, e s desplazado 

ma fuerza impulsora con resp ecto  a e sta  p a r te , en 

contra de la  acción  del re so r te  o da lo s  r e so r te s ,  per 

cuyo desplazam iento se  desacopla un acoplamiento que co­

necta a l  alambro a u x i l ia r  con l a  p arta  impulsora y es 

acóplaco  suevamente después de compensado e l desn laza- 

misu+c r e la t iv o  del miembro a u x i l ia r  y de l a  p arte  impul­

sad a , s rene o p ro v isto s  medios que, a l  desacoplar e l men­

cionado acoplam iento, conectan a l  miembro a u x i l ia r  a ana 

p erts  f i j a  del mecanismo e impiden a s í  que e l  miembro au x i­

l i a r  retroceda bajo  l a  acción  del r e s o r te .

Recién cuando a i  soporte d s l brazo da con­

tacto  se  haya detenido se interrum pirá l a  conexión con 

l a  p o rta  im pulsora, anuido a l  desplazam iento re la t iv o  

dâ . miembro a u x i l ia r  aun impulsado y de l a  p arte  impulsada 

e sta c io n a r ia  del mecanismo de acoplam iento. El tiempo re­

querido para e llo  puede ser la rg o  o breve, s in  a fe c ta r  en 

lo  mas mínimo a l a  p o sic ió n  d sl soporta del brazo de con­

ta c to . En l a  p o sic ió n  desacoplada, e l miembro a u x i l ia r  

a s ta  su je to  a l a  fuerza de un re so r te  que actúa asimismo 

sobre a l soporte del brazo de con tacto . E ste  último e stá
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su je to  firmemente a una fuerza que actúa en l a  d irecc ión  

in i c i a l  de movimiento, que es absorb ida por l e s  medios 

de detención. Este tU n *  l a  v en ta ja  de que l a  p o sic ió n  

¿ a l  soporte del brazo de contacte ea siempre determinada, 

¿ado eue l a  lu z  presente entre l e s  miembros es elim inada 

en la  p o sic ió n  de- con tacto , o tra  v e n ta ja  da l a  construc­

ción de acuerdo con l a  invención co n siste  en que e l  mo­

mento qpe actú a sobre lo s  miembros trabadores puede ser 

pequeño, dado que se  a ja ree  solamente por p arte  del so­

porte  d sl brazo de contacte y l a  p a rte  impulsada del me­

canismo de acoplam iento acoplada a l  mismo, p a rte  que pue­

de se r  estructuralm ente muy sim ple.

En un in terru p tor de acuerde oon la  inven­

ción en eSL cuál e l  so p o rte  del brazo de contacto puede

g i r a r , e l mecanismo de acoplamiento y e l soporte del bra-

so de contacto tiene;n g-ruferentemgnte un ej^ de ro tac ió n

común. Esto permite una construcción campa ota del in ta-

r ru p to r , de modo qúa ocupa manos e sp a c io . Ademas, a l nu­

mero de miembros m óviles e s  reducido.
El soporta del brazo de contacto puede com­

prender uoa p arte  que tien e  un borde p e r f ila d o , adaptado 

para ao operar con un trin q u ete  m óvil, llam ado en lo  su­

cesivo "trin q u ete  de deten ción ", por e l  cual el soporte 

¿ e l  brazo de contacto as detenido -?n cualqu ier po sic ión  

de conté.oto deseada. S i o l soporte del orazo de contac­

to e s  g ir a to r io ,  l a  mencionada p arte  p e r f ila d a  es p re fe ­

rentemente una rueda de trin q u ete  que posee un diente por

- 6 -
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cada po sic ión  da contacto del a je  del brazo . l a  trabazón 

del soporte del brazo de contacto por medio de on tr in -  

cuete que coopera con una, p a rte  s a l ie n te  del mismo tiene la  

v en ta ja  da que para detener a l  so p arte  del brazo de con­

ta c to  so la  e s  n ecesario  mover a l  trin q u ete  h acia  su po­

s ic ió n  o p e ra tiv a , ja.do que a l  trin qu ete  puede tenar una 

masa pequeña, puede responder rápidamente a la  señ a l de 

detención.
* En un in terru p tor que comprende un soporte 

g ir a to r io  del brazo de con tacto , el engranaje que coope­

ra  con e l trin q u ete  de detención puede c o n st itu ir  a l  m is- . 

mo tiempo l a  p arte  impulsada del mecanismo de acoplamien­

to . Esto  provee una construcción  muy compacta, que tiene 

menos miembros sep arad os, reduciendo de e ste  modo l a  masa 

a ser detenida y manteniendo a l  momento, durante l a  de­

ten ción , dentro de l ím ite s  razon ab les aun a una v e lo c i­

dad a l t a  del soporte del brazo de con tacto .

Después de l a  in terru p ción  de l a  conexión 

con la  p arte  im pulsora, e l  miembro a u x i l ia r  del mecanis­

mo de acoplamiento puede se r  impedido de re tro ce d e r , por 

medio de un acoplamiento da trinquete de funcionamiento 

autom ático o de un r o d i l lo  trabador p ro v isto  entre e l 

mencionado miembro a u x i l ia r  y una p arte  e s ta c io n a r ia  del 

mecanismo de acoplam iento. Al l ib e r a r  a  l a  parte  impulsa­

da del mecanismo de a ce ..lamiente y a l  soporta  del brazo de 

con tacto , e s t a s  p a rte s  avanzaran entonces debido a l a  

acc ió n  del re so rte  que aotúa sábre e l l o s ,  m ientras que

7
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el miembro a u x i l i a !  e sta  aun acoplado a  l a  parta  e s ta c io n a r ia . 

JSR e s ta  caso, l a s  p a r te s  anteriorm ente mencionadas pueden, ser 

a c e le rad a s  a  t a l  punto que a l  f in a l  del desplazamiento del 

soporte del brazo de contacto cargado per el r e s o r te ,  e ste  

5 soporte del brazo de contacto se  mueve mas rápidamente que 

e l  miembro a u x i l ia r  conectado en tre tanto a l a  p arte  impul­

sora del mecanismo de acoplam iento. Debido a l  impacto a l  so­

brepasar a l  miembro a u x i l ia r  s i  soporte del brazo de con­

tacto  es frenado, de modo que e l  mismo queda durante un cor­

lo  to tiempo d e trás del miembro a u x i l ia r  para volver a p asarlo  

lu eg o . Debido a e s to , e l soporta 3el brazo de contacto no 

se  mueve uniformemente a l  p r in c ip ie , lo  cual buede entrañar 

d if ic u lt a d e s  a l  ser tran sm itida una señ al de detención, du­

rante e s te  desplazam iento ir re g u la r  

15 A f in  de e v it a r  e s te  inconveniente en un in ­

terru p to r en e l  cual a l  e je  impulsor g ir a to r io  y e l  miembro 

a u x i l ia r  quedan adaptados cada uno para ser detenido por un 

tr in q u ete , l o s  des tr in q u ete s pueden ser acoplados en t a l  fo r­

ma que se  aparten  simultáneamente y se acerquen sim ultanea­

do mente con respecto  a lo a  miembros que deban deten er.

trinquete qus detiene a l  miembro a u x i l ia r  (llamado en lo  su­

cesivo trin qu ete  a u x i l ia r )  l ib e r a  antoncas a l  miembro au x i­

l i a r  en e l  mismo in stan te  an a l  cual e l trin qu ete  que coo­

pera con e l  soporte del brazo de contacto (llamado en lo  

25 sucesivo trin q u ete  da detención) l ib e r a  igualmente a l  sopor­

te  del brazo de contacto . Tanto e l  miembro a u x i l ia r  como e l 

soportq del brazo de contacto están  ahora su je to s  solamente

8



a l a  fuerza da ra sa r te  que ac tú a  sobra e l  miembro a u x i l i a r .  

Dado oue l a  masa del miembro a u x i l ia r  es mucho menor q u e 'la  

masa ¿e l soporta del brazo Re con tacto , e l primero re tro ce­

derá m ientras que s i  segundo permanece deten ido . Debido a l  

movimiento del miembro a u x i l i a r ,  e l acoplam iento e s  re sta e  

b lec id c  entre e l  miembro a u x i l ia r  y l a  parte  impulsora del 

mecanismo de acoplam iento, después de lo  cual e l  miembro 

a u x i l ia r  y a l  soporta del brazo de contacto son a rra stra d o s  

co n j un tame nt e .
Para asegu rar que ^n todas l a s  o ir  constancias 

e l desplazamiento del miembro a u x i l ia r  re s ta b le z c a  e l  aco­

plamiento entre dicho mlimbrc y l a  p arte  im pulsora del me­

canismo de acoplamiento , le  construcción  de lo s  dos reten es 

o tr in q u e te s paeds ser t a i  que, a l  le v an ta r  a l  tr in q u ete  au­

x i l i a r ,  e l trinquete  de detención debe s e g u ir le ,  pero que, e l 

trin qu ete  da detención l ib e r a  a l  miembro detenido por e l  so lo  

después de c ie rto  re ta rd o , de modo que el miembro a u x i l ia r  

lib erad o  previamente retroceda a n te s  c.e l a  l ib e ra c ió n  del 

soporta del "brazo de con tacto . En e s te  caso , l a  conexión en­

tre  e l miembro a u x i l ia r  y l a  p arte  im pulsora del mecanismo 

de acoplamiento e s  r a ta b le c id a , dado qu.e s i  miembro au xi­

l i a r  previamente lib erad o  es l le v a se  n acía  a  t r a s  cajo l a  ac­

ción del r e so r te , y solamente entonces tanto e l  miembro au­

x i l i a r  como e l soporte 3 1 orazc de contacto lib erad o  en­

tretan to  son impulsado a hacia d o lan te , l a  coopera oion en­

tre  e l  re ten  a u x i l ia r  y e l  miembro a u x i l i a r  e s  ta l  que e l 

tr in q u ete  a u x i l i a r ,  después de que e l  trinquete de deten-
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cion ocupa su p o sic ió n  o p e ra t iv a , impide que s i  miembro au­

x i l i a r  re tro ced a , pero no impide $1 movimiento b ac ía  ¿a lan ­

te ¿e l mimbro a u x i l i a r .  Esto puede obtenerse an forma, muy 

simple construyendo e l trin qu ete  a u x i l ia r  y e l borle  coope­

rante ¿a l miembro a u x i l ia r  en t a l  forma que al trin qu ete  

se t,uel ve automáticamente en v is t a  a l  movimiento hacia  delan­

te del miembro a u x i l ia r  y e l  acoplam iento entre el trinquete  

de detención y e l tr in q u ete  a u x i l i a r ,  que puede e s t a r  cons­

titu id o  per un s a l ie n te  a s i  trinquete de- detención que en­

tra er. contacto d etras ¿ a l  trin qu ete  a u x i l i a r ,  tiene un 

juego ta l  que permita que e l tr in q u ete  a u x i l ia r  s ig a  a l  

borde p erfilad o  del miembro a u x i l ia r  s in  lev an tar  e l  t r in ­
quete ¿9 d"'tención da su posic ión  ¿e trabazón.

El trin qu ete  a u x i l ia r  puede ser p ro v isto  con 

U-a ranura a t r a v i s  de la  cual pasa un va;-,taco que es f i j a ­

do a ux ccrds del in terru p tor p constituye l a  a r t ic u la  cíen 

para s i  tr in q u ete . Eacx^n.dc que la  s a l í s nte se extienda en 

uiXi d ire  coren lo n g itu d in a l del trin qu ete  a u x i l ia r  y oone c- 

tande e l tr in q u ete  a una palanca de do& p o sic io n e s , se  a sa -  

gura que l a  palanca d-s dos p o sic io n es pueda pasar por su po­

s ic ió n  cen tra l de punto muerto en la  v e sio io n  lib e ra d a  dal 

trin quete  a u x i l i a r .  $aaada esta., posic io n ó a n tra l de punto 

muerte, l a  palanca do dos p o sic io n es e s  re ten id a  por un 

trin q u ete , siende construido e l tr in q u ete  a u x i l i a r  en ta l  

forma como para l ib e r a r s e  automáticamente en ambas d ire cc io ­

nes de movimiento d s l  miembro a u x i l i a r .  Cuando e l miem­

bro a u x i l ia r  se mueva hacia  d e lan te , la  palanca de dos p e s i-

193779
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oiones no puede p asar por su p o sic ió n  cen tral de punto 

muerto y por lo  tanto no puede impedir e l movimiento del 

miembro a u x i l i a r .  Sin  embargo, tan pronto como la  conexión 

entre e l miembro a u x i l ia r  y l a  p arte  impulsora del mecanis­

mo de acoplam iento e s  interrum pida, ¿ i  miembro a u x i l ia r  re­

trocede un poco, de modo que e l  trinquete  a u x i l ia r  e s  movi­

do hacia a t r a s .  En e sta  caso , l a  palanca de dos p o sic io n es 

impide un movimiento de l ib e ra c ió n  del tr in q u ete  a u x i l ia r  

y e l  miembro a u x i l ia r  e s  trabado im pidiéndose su re tro c e so .

A f in  de accion ar nuevamente e l  soporte del brazo de con­

ta c to , l a  palanca de dos p o sic io n es a s  ob ligad a  a  re tro ce­

der pasando por au p o sic ió n  c e n tra l de punto muerto, por 

medios ex tern os, por ejem plo, l a  armadura de un electroim án, 

debido a  lo  cual e l trin qu ete  a u x i l ia r  e s  levantado y a r r a s ­

tr a  a l  trin q u ete  de detención.
Con se le c to re s  para ser usados en in s t a la ­

ciones te le fó n ic a s  au tom áticas, e s  conocido montar a l  sopor­

te del brazo del in terru p tor en una forma móvil con respecto 

a  l a s  demas p a rte s  del soporte del brazo da contacto.de modo 

que lo s  brazos in te rru p to re s , excepto l e s  destinados a f in e s  

e sp e c ia le s ,  como ser  por ejemplo l o s  brazos de prueba, se  

mueven librem ente con respecto  a  lo s  contactos e s ta c io n a r io s  

y entran en contacto con e s to s  últim os solamente despees de 

que e l  soporte del brazo de contacto e s  detenido en l a  po­

s ic ió n  de con tacto . Bn un in te rru p to r da acuerdo con l a  in ­

vención , e l  miembro a u x i l ia r  puede se r  acoplado v en ta jo sa ­

mente con e l soporte del brazo del in te rru p to r en forma t a l  

que e l  desplazamiento del miembro a u x i l ia r  con respecto  a  l a

-  11 -
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p a rte  impulsada del mecanismo da acoplamiento im plica e l 

movimiento deseado de lo s  brazos h acia  y desde lo s  contac­

to s  e s ta c io n a r io s . S i ,  ademas, e l miembro au x ilia .r  e s  im­

pedido de moverse h acia  a t r a s  por medios que a l  l ib e r a r s e  

e l  soporta del brazo de contacto lib e ra n  a l  miembro au x i­

l i a r  simultáneamente o a n te s  del soporte d al brazo de con­

ta c to , se  obtiene una construcción  en l a  cual l o s  brazos 

entran en contacto con lo s  contactos e s ta c io n a r io s  so la ­

mente cuando e l  soporte  dal brazo de contacte e s ta  en 

su po sic ión  de contacto y , ademas, lo s  brazos son r e t r a í ­

dos a n te s  de que e l soporta del brazo de contacto sea 

accionado nuevamente.
l a  construcción  mencionada en último té r ­

mino, del in terru p tor de acuerdo con l a  invención , tien e  

l a  v en ta ja  de que lo s  brazos no requieren  miembros de 

control externos a d ic io n a le s , dado que a l movimiento de 

lo s  mismos s ig u e  o precede automáticamente a l a  detención 

y a  l a  l ib e r a c ió n , respectivam ente, del soporte del bra­

zo de con tacto .
A f in  de que l a  invención pueda se r  compren­

dida más claramente y fácilm ente llevad a  a  l a  p ráo tio a , l a  

misma se rá  exp licad a  a  continuación detalladam ente con re­

feren cia  a  lo s  d ibu jos esquem áticos que se  acompañan, da­

dos a  t í t u lo  de ejem plo.
l a s  f ig u ra s  1 ,  2 y 3 muestran un in terru p ­

to r s e i s c t o ^ i r a t o r io  de acuerdo con l a  invención,que compren­

den brazos que se  mueven radialm ente y l a s  f ig u ra s  4 y 5
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20

muestran un in te rru p to r s e is  otar g ir a to r io  de acuerdo con la  

invención, en e l  cual l : s  brazos se mueven en ana d irecc ión  

r a d ia l .

la f ía nra *7 as un

5 la fip" ura es u:

lin e a 11 da la f ig -ura 1 , de la re;

termino.

l a r ig ura 3 es U-ia

nismo de a ccpie.míe nto ample a do en

10 la i'ig ura 4 as una

5 urja v is ta en p ía nta , de l a  segu:

sa  han. om.itido var ia s par te s .

Om re f" r^ ncía a he:

un .so pcrte  o.pl bra 30 de contac te -
1S a l  rede dor d.3* un. ej 9 1 . 31 s o?. 0r ta

prende une. rueda, de trinquete 3 y so p o rta s v e r t ic a le s  5 en 

forma de 'T " , asegurados a e l  por medio de to r n i l lo s  4 . lo s  
so p ortes 3 sen  prev ísL o s con s a l ie n te s  6, p ro v isto s  cada 

una con un o r i f i c io  para raí te m i l l o ,  por medio de 11-mi­

l lo  s 8 que penetran en íic-rr- agu jere  , 3'= f i j a n  a cada

ledo del 1 p lacas v-n -jales 9. E stas p laca s están

p ro v is ta s  ao!n ranuras 10 a l a s  cu ales pasan le s

t 1' i ti J—4.  ̂s b , de Rl. Üt; cu$ la cas sen m ávilas en

sus ¿.lenes, an d irecc ión h Cafa p laca 9 l le v a

en su axtreme una t i r a  a i s la n te  11 que c e n stita y e  un so-

corte  para e l  b razo , a l  cual e stán  f i ja d e o  l e s  brazos 12. 

l e s  brazos co n sisten  de t i r a s  de metal dobladas que pasan

13
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a trav és la

"crssicm:c.c,s

tur: v i s t a s  en la . t i r a s  11 y son

hacia, afuere per r e so r te s  1*3*
Cala nlaca 9 es t r a v is t a  o cu una sa lie n te  

doblada 14, cu a tiene f i ja d a  a a l i a  en re so r te  da tr a c ­

ción 15 cuja s tro  a n t r o s  a -ta  f i ja d o  a l  soporte 5 s i ­

tuado del Ciro lad o  del* a ja  1 . Sn consecuencia, l a s  p la­

cas 9 son empujadas sn  una d irección  ta l  que lo a  branca 

12 son a le ja d a s  de los, con tacto s opuestas e s ta c io n a r io s  

16 del in te rru p to r . E sto s contactos f i j o s  16 forman par-
s sem íc ilín d ríce  .17, d ís-  

j¡ e a .

. En e l entramo superior , e l  b a stid o r  del

urtg d s i  h^azo de* con tacto , cus comprende a le s  se ­
as-:?. dé prueba 18, cada 

una ds l a s  des fila-? supe- 

á bancada, de contactos 17 . 

a. rus da d-3 trin quete  3 del

*b&- 'noaos. ds

c en

portas e sta  p rev iste  c? a br

15 uno d? u cuales coopera con

r ie r e s da con tactes f i j e s Se 1

Por d u b sj:

sor :r to  d,-1 bPOR0 á  ̂ o' hay pro-v i s t a un rueda de

t"' ' i ..guste 19 y uini rúa da da engranaje 20 qus pueden gir¡

a s i .Tiicm: ;a Ir 4̂2? a je  i . Las ru$ das 3 , 1 9 y 20 for

man p arta da un ma can i ano ds ;'co p la n i snto desaconlaons,

con.stítuy a nú r, 1 ; ruada a r te  ímp aa ( sa  ̂i  da ) ,

s i s iiG.o ru e da un níenni'o m. U ̂  < -í- í  ̂ censtítu y en lo

-LítL ruada 20 ILa na3?ts JLn̂ .-uIL¿c2?a (a ntra da) dol msca:rismo

de acoplemíe uto menci:a:a de.
l a  rueda da engranaje 20 es impulsada por 

un acoplamiento hacia un eje impulsor (no m ostrado).

14
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Sobre e l miembro a u x i l ia r  19 hay montado un trin qu ete  de 

aoep.lamiento.23 (fig u ra  3 ) ,  una sa l ía n te  23 del cual se 

axtlan derh acia  a b a jo , e trav é s  de una ab ertu ra  p ro v ista  en 

l a  rueda 19 . La sa lie n te  23 coopera con un a n i l lo  de dian- 

tes de trin o u ete  20* , que se proyecta h acia  a r r ib a  desde 

l a  rueda de engranaje 20. 31 tr in q u ete  de acoplam iento 22 

es mantenido en su lu gar por medio de un re so r te  24 p ro v is­

to sobre un to r n il lo  25 del miembro a u x i l ia r  19 . El e x tre ­

mo del tr in q u ete  22 más a i s  jado de la  s a l la n te  23 e sta  do­

blado y descansa en una abertu ra  26 del miembro a u x i l ia r  19 . 

E l extremo del trin qu ete  22 más próximo a l a  sa lie n te  23

e stá  achaflanado en un ángulo de aproximadamente 45S y coope­

ra con e l  extremo 27 de un trin q u ete  26, cuyo/ , extremo; e stá  

asimismo achaflanado en un ángulo de unos 45c. E l trin qu ete  

28 pueda g ira r  alrededor de un vastago  29 f i ja d o  a l  miembro 

a u x i l ia r  19 y ti-sns una p arte  30 que se  proyecta hacia a r r i ­

ba penetrando en una ab ertu ra  31 -/provista en l a  rueda de 

trin quete  3. Por encima de la  ruada 3 hay p re v is to  un rt!- 

se r te  32 en forme, de h o r iq u e lla , que rodea v a r ia s  veces e l

e je  11 y cuyo 

cuete 26 y co

s extremos cooperan con la  p arte  30 del t r  

n un vastago  21 d e l engranaje 3 .
S i miembro a -.m iliar 19 tien e ¿os p a rte s pro­

yectante s 33, cada una de le s  

de una abertura  34 d e .la  ruad 

de l a s  cu ales ccopara con una.

cuales sa extiende a trav és 

can trinquete  3 y cada una 

Síi= 35 dools.á.s. pg$ype.n.¿i.'

Tantc l a  rueda ae trinquete 3 con e l  miem-

15
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bro au¡ s i l l a r 19 están  prc*v' i s t e s  con. dientes: p a r i fé r io o s ,

apuntando lo s d<3í IR y dR ds tr inq cate 3 so.. leí d irecc ién

psrpar¡.Aioular dgt r ota cien A í í'i gura 2) del soporte del

brazo de cent R ot cr y s i ende- I sc dol miembro a u x i l ia r  19
sim átr ic o s . 3ató s d ien tas cc-ep- ran cen t r i r .guste 37 y 38

soportados ?n baotic.er del s e le  cte r  y qu'8 puedan g ira r

el. jft 0 o ' vi r.i í  1* ̂  d a u- r un e je 36 . 3 ste s tr  inqua;t s s  soii a ocío-

.na. 3oc nní. ai''ÍÚeldura. 39 da un. imán de dat.unción lo . El

trinou ote 37 ( tr i.il.quita de 8 ;to noto n). Lí 3 j.lü un entran e an -"

forma ds punt - t ' 0- j 0 -to 8 tti ilri 1' ñ. la  rueda de

trin ca ote 3 y Sil: Cpao 3 C Un 0ndo .;1 o:- . oroo ds-1 brazo A a con-

tacto en cua.l GUI er p-vá.l lá ' -p F-s -F-. , ,u-< r .  nG bn'.l Un- G b -J (l .ps ̂ ,3ada. E stá dio-

puesto en lar.!siS. ta 1 -r , - Ó re ño l a  rúa da do trin q u ete

3 e stá -'1 di¿CtT 30t os C. ̂  bí-1̂1 modo, qu -5 a l  ser tya Daao 93-4- ¿f.

angrana je ,  s , da*t í  Uiici s a r i s ds bra zas 1 2 opuestos a

un. f í la  v s r t ioa 1 8? conta c te s  ̂ bí¿clonarle s 16 .

la por oión d,.l t r inq uete 38 ( trinquete R n m í**

l i a r ) coopera; -on lo s  8í  -"' nt $s  pe r i f a r  i co s Asi mían oro

a u x i l i r .i' 1 c- 3  ̂ t ra.pezoidal , ds .noca que -<1 tyiUcl'^'t^! !sa l í -

bera a utemsti'can t ,. <sr* 8 s c ir qur cuando a1 trin cust*? coo-

t-^ys. oen e l a.i so.br e ñ u n ilici 1' , Qs ts último py *b  ̂oiiet a!L tr  ín-

cuete hacia a fuá re # R[It *t y í  m QU 1*'9 38 sato p¡rex isto  con una

ra nura 41, 8e medo (1 n 7 ) ̂ de da opio zar se ha. s ta  c ierto 1 ími-

te en su *ire<3CÍ ón 1c n :ptt udinal . Pe:r ase d ib d$ urr?. pal:anca

ds des n csic lon a S 'que coma:r -a nd e la s y *t(5 42 y 43, o;

están  !achatme!ia d¡a s ¡y i. Jbi. d.̂áá 3  ̂yt i  cu:la  darnent9 a l  trinqiueta

a u x i l ia r  38 y a l 'b a u t  

el trinquete 38 pueda

de! s e le c t o r , re sp e c tiv a a a n te ,

v ia jad o  d el a i  gmbro a u x i l ia r  19

16
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una palanca 44 f i ja d a  a l  b astid o r  39 del imán 40. Un re­

so rte  45 f i ja d o  igualmente a l  b a st id o r  &al se le c to r  pre­

sion a a la  palanca 42, 43 hacia l a  palanca 44 o más a l l á  

de e sta  p o sic ió n , de modo que l a  p a rta  42 entre en contac­

to con e l  trin qu ete  f i j o  47. Un r e se r te  46 coopera con e l

trin cu et? de detención 37 pera pr$ siena r io  hacia una p osi-

ción en la cual coopara c ;,n la rueda da trin qu ete  3. El

trin q u ete de de tención 37 e stá p rev isto con un váutago 48*

que se  extiende hacia a b a jo , a l  la.de del trinquete au x i­

l i a r  38, de modo que a l  trin qu ete  de detención 37 otraba 

a l a  rueda da trin q u ete  3 so lo  s i  e l trin quete  a u x i l ia r  

38 es desplanado hacia la  p ^ r i fa r ia  del miembro a u x i l ia r  

19. '

El s s l s c t a r  R escripto anteriorm ente funcio­

na como s ig u e :

Cuando lo. armadura 39 del imán 40 e s  a t r a í ­

da, lo s  tr in q u e te s  37 y 38 son a le ja d o s  de l a s  ruadas a so ­

c iadas 3 y 19 . 31 movimiento de ro tac ión  de l a  rueda de en­

gran aje  20 so tran sm itido  a l  miembro a u x i l ia r  19 debido a  

l a  cooperación del trinquete da acoplamiento 22 con l a  rue­

da de engranaje 20. E ste  movimiento e s  transm itido  hacia 

el soporte  del brazo de contacte per medio de l a s  proyec­

ciones 33 y l a s  s a l ie n te s  35. En consecuencia loo  brazos 

do prueba 18 barren  a l a s  dos f i l a s  de con tactos de prueba 

f i j o s  de le. bancada de contacto 17. S i uno de e s to s  brazos 

18 entra en contacto con un contacto da prueba, l a  tensión

del cual con stitu ye una in d icación  de que s i  soporte  del
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orazo á 9 contacto deoe ser emú?..!--. en la  p o sic ió n  de con­

tac to  oorrespcnd len ta a e s te  con tacto , e l  imán 4o a s  íe s -  

exc itad o , debido a  lo  cual l a  armadura 39 asume su p o si­

ción ds descanso. Los dos tr in q u e te s 37 y 38 no son mante­

nidos por más tiempo a le ja d o s  de l a s  ruadas 3 y 19 y son 

presion ados hacia la  p e r i fe r ia  de l a s  mismas por r e so r te s  

45, 46. i& trin q u ete  da detención 37, entra en contacte in­

mediatamente con l a  rueda de trin q u ete  3, trabándola y 

siendo detenido como resu ltado da e l lo - e l  soporte del M azo de 

contacto . El tr in q u ete  a u x i l ia r  38 entra en contacto con la . 

ruada 19 , es c ie r to , paro h asta  que e sta  trin q u ete  es a r r a s ­

trado un corto trecho sn l a  d irecc ión  da ro tac ió n  da dicha 

rueda 19 y , ademas, se l ib e r a  eutemáticamente, l a  rueda 19

no es trabada y , en consecuencia, e l miembro a u x i l ia r  19 

continúa siendo impulsado por l a  rueda de e n g ra n a je .20 y 

es desplazado con re lac ió n  a l a  rueda trabada 3 . Debido a 

e sto  l a s  p a rte s  proyectantes 33 in icialm en te presionan  a 

l a s  doa p laca s  9 ha,cía ad e lan te , en contra de l a  acc ión  

de r e so r te s  15, de modo que l a s  t i r a s  a i s la n te s  11 son pre­

sionadas radtalm ente hacia a fu era  y lo s  b razo s 12 son o b l i­

gados a  en trar  en contacto con aq u e llo s  contactos f i j o s  

op u esto s, que son opuestos a l e s  brazos e s ta c io n a r io s . En 

segunde tórm ine, la  p arte  30 del tr in q u ete  28 se desplaza 

en la  abertu ra  31 h asta  que se  impide todo movimiento pos­

te r io r  da la  parte  SO per medio de l a  pared de l a  derecha 

de e s ta  ab e r tu ra . Una ro tac ió n  p o ste r io r  del miembro au x i­

l i a r  19 r e su lta  en que e l trin quete  28 es deaplazaao con

- 18



re lac ió n  a e sta  fiam bro, debido a lo  cual e l  externo acha­

flanado 27 se  dispone debajo del extremo del trinquete de 

' acoplam iento 22 y e s te  ultimo es levan tad o . De e s te  modo 

se  interrumpa la  conexión entre l a  rueda de engranaje dO 

5 y e l miembro a u x i l ia r  19, debido a  lo  cual e l  miembro au x i­

l i a r  19 e stá  su je to  solamente a l  par e je rc id o  por l o s  re­

so r te s  1S . á l  miembro a u x i l ia r  re troced erá  ligeram en te, 

siendo movido e l  trin qu ete  a u x i l ia r  38 hacia  a t r a s ,  en su 

d irección  lo n g itu d in a l. l a  palanca de dos p o sic io n es 4 8 ,4 3 ,

10 bajo  l a  acción  del re so r te  45, es presionada contra e l  tope 

47, en l a  po sic ión  cen tra l da punto muerto o más a l l á  de 

l a  misma. 3n e ste  caso , a l  miembro a u x i l ia r  19 no puede fo r­

zar por más tiempo hacia  a fu era  a l  tr in q u ete  38 y se  impide 

todo movimiento de re troceso  p o ste r io r  del miembro a u x i l ia r  

15 19. Durante e l pequeño re tro ceso  del miembro a u x i l ia r  19,

que preceda a l a  trabazón por p arte  del trinquete  a u x i l ia r  

36, e l tr in q u ete  de acoplamiento 22 permanece fuera de acción  

31 borde de la  abertu ra  31 l ib a r a  a l a  parte proyectante 30 

del trin qu ete  28, pero s i  re so r te  sn forma de h o rq u illa  32 

20 impide que e l  extremo 27 del tr in q u ete  28 permanezca debajo 

del extremo del trinquete  de acoplamiento 22.
g l soporte del brazo de contacto es trabado

muy rápidamente después de que se rec ib e  l a  se ñ a l desde e l  

brazo de prueba. Solo as na cesar lo  que e l  trin quete  da de- 

25 tención 37 sea lib erad o  y entre en contacto con l a  rueda 

' de trinquete 3 . Solo e n to n ce  es interrum pida l a  conexión 

en tra  l a  parte  im púlsela dal mecanismo de acoplam iento y a l

193779'
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S frc r te  del brazo 3a contacto por ?1 dosplazam ítntú d-sl 

miembro a u x i l ia r  19 con rasp éete  a l a  rueda as trin qu ete  

1$ tañida 3 . Durante e ste  ,de ap laza miento r e l a t i v a ,  lo s  bra­

zos son desplazados a l  mismo tiempo radialm ente y son o b li­

gados a en trar m  contacto con lo s  mencionados contactos 

f i j o s ,  estab lecien do  da se ta  mono l a s  conexiones e l é c t r i ­

cas deseadas. jgL tiempo ¿a detención del soporte a&L brazo 

d& co n taste , as d ec ir  -1 tiempo que tran scu rre  entre a l  

in stan te  en que e s  tran sm itid a l a  a sn a l ds detenoion &es<*e 

gP brazo de prueba y e l in stan te  sn s i  cual ae detiene e l  

sooorte dgl brazo de con tacto , as ?n consecuencia muy bre­

ve. Rete tiempo no in clu ye, ceno ocurre con lo s  menciona­

dos se le c to re s  conocidos, e l  tiempo n eceserio  para in te ­

rrumpir la  conexión antr? e l  a je  impulsor y e l soporte 

3ni brazo de con tacte . SL corto tiempo da detención per­

m ita g ira r  rápidamente a l  soporta del brazo de contacto

y s : r d- tenido no cbstiante u n ía p osic ión  co:

me t i ampo, a l  maments -j reído  se br? al tr ia !

ta nc i Olí 37 durantg la trabazón , e s reducido ,

asta CS F;o so lo  se lab? g-3tañer la masa del S!

brazo da contacto y no también la de todo a l

im pulsor.
Cuando la  . c ... a. e c i da aa trave^

del s e le c to r  debe ser interrum pida, s i  imán 40 es excitado  

nuevamente y l a  armadura 39 es a t r a íd a ,  haciendo l a  palan­

ca. 44 oue retrocad a l a  palanca de dos p esie  lonas 42, 43.

Ei trinquete a u x il ia r  38 es separado rápidamente de l a

- 20
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rueda ge tr in q u ete  19 , debido & la  lib e ra c ió n  a utomática 

y per l a s  p a rta s  42, 43. El mien.br o a u x i l ia r  19 es capaz 

ahora 6$ ra tro ced sr  la .jo  l a  aoción  5 s lo s  r e so r te s  15. Do­

rante asta  ro tac ió n , a l tr in q u ete  28 es re t ira d o  finalm ente

ds deba jo  d e l  trin qu ete  ds ac op lam ien to  22 por l a  pared iz ­

quierda  de l a  a b e r t u r a  31 es  l a  ruada do t r i n q u e t e  3 , debido 

a  lo  cual e l  tr in q u ete  de a coplamiento 22 re s ta b le c e  l a  co­

nexión  entre e l  miembro a u x i l i a r  y l a  rueda de engranaje 20. 

E l  r e t r o c e s o  del  miembro a u x i l i a r  19 r a o u l t a  a  Gimióme an 

que l a s  p la c a s  9 sen hechas retroceder per r e so r te s  15, 

le  modo nue lo s  contactos i r  de Ico  crazee son separaoes

da lo s  con tacte s f i j e s  de la  banca, da 17. Les trinen  a te s  37 

y 38 sen con stru id as en ta l  forma qut el trin qu ete  de deten­

ción 37 es a rra strad o  per medie 3s i  vastago  48 so lo  cuando 

s i  tr in eu std  a u x i l ia r  38 e sta  apartado d sl miembro a u x i l ia r  

19. 3n c ta se  cus n c ia , a l  e x c ita r  a l  imán 4c, se l ib e ra  p r i­

mero' a l  miembro a u x i l ia r  19 de t a l  modo que re troced e  y so lé  

entonces es libsra.de e l  soparte  5x1 brazo 3s contacto . Des- 

púas dó re s ta b le c e r  l a  conexión entre e l miembro a u x i l ia r  

19 y l a  rueda de engranaje 20, s i  soparte del brazo de con­

tacto  as impulsado nuevamente.

Las f ig u ra s  4 y 5 representan  un in terruptor 

de a cuerdo con l a  invención, constru ido como un in terru p tor 

se le c to r , haciéndose que lo s  brazos entrón en con tacto , eh 

la  p o sic ió n  de contacto d sl soporte del brazo dj contacto , 

con l e s  con tactos f i j o s  co rrespon d ien tes, mediante un movi­

miento a x i a l .  S im ílarm on ts.al se le c to r  mostrado en l a s  f i ­

guras 1 , 2  y 3 , e l mecanismo da acoplamiento a tra v é s  d a l

21 -



cual as im pulsado e l  soporte del 'brazo da con tacto , es d i s ­

puesto ooaxialra^nte con el a je  60 del s e l e c t o : .  SaMe e l

a je  60 puede g ira r  l i b r e a  .am le  parta  de entrada del m.oa- 

n i s ^  da a c o p la m ie n to ,  p arte  que e s tá  acoplada a l  a je  impul­

sor (no m ostrado). Reta parte a .  entrada comprende una rue­

da de engranaje 61 y una rueda d, tr in q u ete  a so c iad a  62.

Per encima . de e l l a s  hay prov isto  un miembro au x ilia r . 63 

y iu  parte áa sa lid a  d sl mecanismo de acoplam iento compren­

de rueca de trin qu ete  64. Tanto s i  miembro a u x i l ia r  63

como l a  rueca de tr in q u é is  64 son p ro v is ta s  con d ien tes 

de trin q u ete  p e r i f é r ic o s .  A quellos de la  éltim e de l a s  rue­

das nombradas apuntan en la  d irecc ió n  normal de ro tac ió n  

A del s e le c to r , m ientras cu . lo s  de l a  primera apuntan en. 

d irección  epu ásta . SI miembro a u x i l ia r  63 l le v a  un trinque­

te de acoplam iento g ir a to r io  65 asociado con l a  rueca de 

trinquete 62. SI tr in q u é is  65 comprende una parta uoDl^da 

66 que se proyecta a trav é s  de una ab o rta ra  67 p ro v ista  en 

en l a  rueda, da trin qu ete  64. La parte 66 coopera con un re­

so rte  6& en forma as h o rq u illa  f i ja d o  a l a  rueda de t r in ­

quete 64.
a& miembro a u x i l ia r  63 y l a  rueda na tr in ­

quete 64 e stán  acopladas entre s í  por r e so r te s  de tracc ión  

69. La rueda 64 ( s a l id a )  l le v a  un buje 70 que rodea an e je  

60 y a cuyo extrema superior están  f i ja d o s  Ice  o rases ce 

prueba (no m ostrados). El buje 70 e s ta  rodeado sueltamen­

te  por un soporta en formo, ds buje 71 para e l  bro.se.. Esta 

soporte 71 puede d e s liz a r se  sobre e l buje 70 en la  d irá ocio

193779
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e x i l  del a j s  60, p ?rr ¿ 1. despla. zumiento angular ccn respec­

to a a b u j . -  es imp?drio por uca. cuna 72 que se extiende 

en l a  a íre  ocien a x ia l  del a ja  60 y qua --ntra ¿ai contacte 

con urna ranura in terna ce r r ̂  upo na n te m ente p re v is ta  en e l 

soporta 71 del orase , nota soporta ¿ata  conectado en su ex­

treme in fe r io r  a un disco 73 tiispuasto  encima de l a  rueda 

de trin qu ete  64. S I  soporte para e l  brazo y e l disco 73 

sen presión-- dos hacia a  cajo por l a  acc ión , en d irecc ión  a x ia j . , 

le  un r a sa r ta ,  (no m estrace). Sn l a  p< s ic io n  mas in fe r io r  

del soporte del brazo , l e s  brazos 74 e stán  d isp u esto s entre 

f i l a s  h o r iz o n ta le s  le contactos e s ta c io n a r io s  75 y no hacen 

contacte ccn lo s  mismos a l  g ir a r  e l coparos del brazo.

El mie"bro a u x i l ia r  63 e s ta  p rev isto  de t r a s  

s a l la n te s  76 qux 33 extiendan per parad i cular mente a su plano 

y s trav-'-? ¿a obertu ras 77 p ro v is ta s  sn la  rueda da trinque­

te  64 - Rnciruír -ñ? ií. a. -r ... 1 o;.. - i  ; esta ultima.. an l a  

fi.tu.ra 4 so l se muestra la  mar- an te r io r  60 so ta s  s a l ie n te s ,  

l a s  mismas están  p r e v is t a s  de uns su p e r f ic ie  term inal que 

apunta 5 clícuamante en la  ¿ iracc ió n  de ruta cíen A del s e le c ­

to r . l a s  sa l  t in te  o 76 ocsps-re.n esa- p a lian te s  76 p ro v is ta s  

en e l lado in fe r io r  ca l ¿saca 73 y cus tienen  igualmente 

una su p e r f ic ie  term inal d ir ig id a  c olicuam ente. Un ro-cilio  o 

e sfe ra  79 es ¿ r e v ís t a  entra cada par ¿¿ s a l ie n te s  76 y 76 

d isp u e sta 3' u-.a fren te  a. la. otra..
l a  rueca da trin q u ete  64 coopera con un tr in -  

cuati' c.e dutencicn 80 capaz de impadir la  ro tac ió n  de esta  

rueca ds tr in ó se  te 64 en la  d irecc ión  A. Un re us-i* a.u^ilicti
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y  <9B 8isyu't oto en ta l íbr* :.a. ou-3 c-r-ap^ra ̂ con e l man;loro ' U'

ril ia r 63. Al oatr.'; r  en cc. ..tactr ce-a e l borde ¿ 51 í¿. 5 more

.u^ it.̂ r 63 del tr:inouete r̂ l isa i  Ü "y 8j 1 e st -3 til time re tro -

^ la g mbrcceda. Sin embargo, ttn mcvimísnta hcci 
g, n  r̂**' 63 n" Qe "r , y* e * i a en eata- ñ ireo c ísn  8*- ro—

;.¿c a-or lo "  C iantes 

- re c o rte s  d< cc-m-

. g. * 15 , 1 . -. (tOB t i l- - *

.adición oyerative..

ta cion trino !1 '?t  a'u*'.:.l -... r 81 35 Is van*

del mi- áljre aun í i ia r . 1^-r a ocie: i da 1

are GÍOil 82, 83, r q¡ sarta  ac 0 eaqn^m;at í a

que t*^e 80 y e i 9C.ii pr asi;. na. ic 0 h ni1̂ SU '

El tr in 81* ate do d c i.n 80 as  y r tv í ütíi

84 ou^ yeae tra de del t r í n i-e tt ; a una:

81 O S*t€L cene ota aü a 1^ ar ondúra 85 3?. H*-

Cua -,r!y- el imaa. es enei  t a l 1 mi.ntiene 1 '

81 arar ta  ̂ r]:3 t. ru  ̂y.C. de t;r'na'i* 64

ÜÍKr ,r a sa.e ct i\^an* n ta .

31 col ^ctc r da'sc r it '' - e - 1 ' cede, fun-

cieno;; cara* aíyne:
3n la  yc-icía'nm a a tr;. da., a l  ?ar a tra íd a  l a

a: m  d urt- 85, e l m-embra rm n ilíar 63 y la. -?p$da le trinquete.

64 yus ds <?irc r l ib r  er.ent-í. 31 me 11 t y]RO d a a ca - lam ie nta - a s

a c-; 1.. movím'?nta de rot; "Ral la  ru tea ¿s enyranaje

61 ds entrada. as* transan t i l a  a travos d t i mitm^ro a a x i l  i; - 
*̂7. — ,i... i - . -.-<3̂ -- a a 1..̂  vi*-. **1 sraaorte *71 del i  r;. z o . Eoti*

ú ltia^  acuna su re c ic íc n  mar i n f r i a r  an l a  cual lo s  brazos 

74 ne= estas, en caatactc  con 1 : s contactes f i j o s  75.

S i a l s a l  soto i' 6'"b  ̂ s?r  deten ido, e l imán 86 

es d esexcita  6 u , le  modo que 1. s re t in e s  o tr in c a e ta s  80 y 81

- 2 4 -
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sen n r^sion n d rc hacía su-"' s s ic ie n e ?  e p s r s t iw .c , det^aia-..aO 

e l tr in o  u?t'í 5a 3=t3aC.i-n 80 ín ra^ ie taa^n ta  a la  ru?da 33 

tr in cu ^ t?  64 y ?n ccnuhüüqncia tamoien a l  soparte 71 p—̂ -̂ -1 

brazo. S in a n b a rg a , a l miembro a u x i l ia r  63 sigu a en aum ovi- 

5 m iento, siand'. le v a n ta -la ?1 trin q u ete  a u x i l i a r ,  S I ,  par cada 

uíM de le e  d iant^s del mientra a u x i l i a r .  Dsac púa la  sa lie n te  

84 se enera-tra. d etras 3al e x t r a e  del tr in q u e te -a u x ilia r  

81, e l trinquTta El que i-  r e a l iz a r  eat#  movimiantc s in  a r r a s ­

t r a r  a l  tr in q u sta  d i c..,nn;...an-a 80.
^  Debido n i desj,;lazam'..ante re la tiv o  del miem­

bro a u x i l ia r  63 y del o itcc  73, l a s  s a l ie n te s  76 se deponen 

bajo  l a r  o a lisn ta a  78 dbl disco 73, parando l a s  b o l i l l a s  

o l o s  r .id ílic a  79 por encina de l a s  su p a r f ic le s  term in ales 

o b licu as  1- l a s  s a l io n t s s  d isp u e sta s una en opear c ic a  a la  

15 o t r a .  Debido a s a to , e l so .a r ta  71 para e l  brazo e s  despla­

zado axialm ente con respecto  a l  e je  60 y Iba brazos 74 an­

uyan en contacte con l o s  contactos f i j o s  75 que est.nn pc¿

encima de l e s  uraaes f i j o s .
Debido a l  1 splazamasnto l e í  ai&mbro au x i-

20 l i a r  63, la  parte  66 del trin quete  áe aocplam ianta 65 entra 

. connoto coa e l brazo izquierda del r a e r t e  en forma de

h o rq u illa  68 sur tian üe s lev an tar  a l  trinquete 63. La p r i­

sión  e je rc id a  ñor loo d ien tas dsl engranaje 62 impide que 

a sta  ocurra hasta qû - .1 trinquete 63 ag levantado por nn 

gg borde de l a  abertura 67, asa -.1 r e s a la d o  da que la ccnaxion 

entra le  parte de entrada y l a  p arte  de s a l id a  dal mecanismo 

de acoplamiento a s  interrum pida. S i mis.-^ro a u x i l ia r  c3 es-

-  25
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te su jete  ahera únicamente a l  tea de lo s  re se rp a s  oaigaacs

68 ons actú an  e- contra di .i'?c :i¿n  d . roM cion . Sin

ambara - p i  í  d ? n n m-: Y ie; i  ̂ . i  t- 3  ̂ re tro c  s so A -el m i w  b r e

au:a i l ia r por m "ic dal t r i a qu -et? au xil. Mr 81 , de sedo que

5 el sepa r tg  71 dal ora zc sa m: ja t i ene esL su pe s i  cíe a. lev anta-

da

A iin de íiíu rnmp.ir 1-: c-ene:xicne s el a c tr ic a

es tab ls cides y da impn i .- ;.r na ova menta a l se -eorte 71 deU-

tr;a so , as es: c ita  do e l i!,. . .r ̂ 8 6 , sle n te le ? ;antedi á1 t r i nquete

ic 81 y , inmediatemeritá da nnÛ y ? ¡.¡ e r r a : .' t re da s i  ir inque t s  3g

de on 80. Sin am:¡i-, r <rŷ- 9 a l tm. aun * i ° ..r 63 93 -Li  óbra­

dC ppev lamenta ce,.., el. r 8 sa l.ta As 0. r c r **' ra tro osle b a js l a

^ ücien d? l . o  reno r t a 63. ni ¿.arta p! .. p braro a ^nde,

de modo qu? loe  tr a z a s  74 son a le  ja le e  de l a s  cáiioactes f i ­

j e s  75. Al r e t r o c e d e r  e l  m ..s .iora o. u x í l r a r  63, lc¿ p re s ie n  

c o e r c id a  -.ar e l  r e s o r t e  en f  arma de h o r q u i l l a  66 ac h ia  l a

p a ite  66 del trinquet-*- 8 a re c a la  mí ante 65 Inmolen cambia,

1"-
dc

' maAl qua a l as pP33Í enado

s T&t i  va. A s í , la  ccnexíc.i t —a ¡Lo. a r ta

y ts 5- s A el m o c a n i  a: jiio d*3 eco a la c ia

j  # da-"-  ̂1.1 *1 trinquete 81 la ' r n * tr..

ha cié  su posic ión

: da entra i3<n *?r*T,- . U.C.4.

nto es re¡stcdola c i­

de en tra ta ato a l

trinquete de detención So, e l redarte del brazo e s  he che 

g i r a r .
1 C t 0 Y pl(:e tre 3c sn le a figuran: 3 y 4

entre la saíícl de 8 atención y 3 l inm

tan ta en el cual e l sep orts del brazo es detenida fren te  a 

l e s  contactos f i j o s  deseados es muy breve, debido a la  tra-

- 26 -
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bazon inmadíe^a ¿ a i  soporte ¿ a l  brazo y a l dssaooplam ianto 

su bsigu ian te  ¿ e l  mecanismo ¿a aooplam :8ntc, ¿a  modo qae a l 

se le c to r  e s  apto para notación a velocidad  elevada.
Bn l a s  r e a liz a c io n e s  d e sc r ita s  anteriorm ente,

S al trinquete a u x i l ia r  e s  accionado directam ente por la  a r ­

madura de un electro im án , siendo gobernado e l  trin qu ete  de 

detención por e l acoplamiento de e ste  trinquete con e l t r in ­

quete a u x i l i a r .  A s í , e l trinquete as detención no puaaa mo­

verse  más rápidamente que e l  tr in q u ete  a u x i l ia r  h acia  l a  

10 p o sic ió n  de trabazón. 31 tiempo de detención puede ser redu­

cido proveyendo que e l trinquete ¿a de bQncj-on sea gooe.¡.nan3 

' por l a  armadura dal electroim án y una sa l la n te  del trinquete  

a u x i l ia r  se disponga d etrás dsí trinquete de detención de 

modo t a l  qua, a l  le v a n ta r se ^ . tr in q u e ^  de de ten oion, se a  

18 levantado asimismo e l trinquete a u x i l i a r ,  l a  ve locid ad  a da 

cual e l tr in q u é is  de detención ocupa su p o s i c ió n  o p erativa  

es determinada entonces solamente por l a  masa dal trin qu ete  

de detención, y l a  armadura del imán por e l  valor de l a  pre­

sión  da re so r te  que actú a  -sobre el trinquete de detención,

20 ¿a modo que l a  masa daL trin qu ete  a u x i l ia r  no e s  ya ¿a im

portañola en re la c ió n  oon e l trin qu ete  de detención. El hedió 

de que en e sta  construcción al. miemsrc a u x i l ia r  y a l  &<̂ por 

te  del brazo de contacto son lib e ra d o s  simultáneamente es 

menos o b je tab le  de lo  pie pueda parecer en 3 l p r i ^ r  in stan te  

25 dado que, como re p ie , a l momento ¿ e l  memoro a u x i l ia r  as pe­

queño comparado con el dal soporte dal brazo de .con tacto .

S i ambos mi e mb r o s a n  l i b  rados simultáneamente, el o. o 'r

27
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miembro aü"ailis.r gs puesto 3a. m avím cnto, m ientrs^ e l so*

'OO-'LS 5'1 brazo As cc ...ta oto s ig a s  aún en su lu g a r .
Esta s o l ic i tu d , que corresponde a  la  presen­

tada sn Holanda e l  7 le  Ju l io  de 1 9 4 9 ,  b a je  a l  número 1 4 7 .4 4 7 ,

5 a a acoge  a  nos ¡ocn^iiicies 7 3a a  a t ... --<ci ̂  51 A —  ̂-*- g * - t̂ 3 S^—

ta tu tc  rcbr- Propiedad In d u s tr ia l .

- O - N C T A - O -

10

lo a  puntos do inven o Ion propia y nueva que 

s e  p.r y¿-snin..j.- -.aro. q 'r : s-ensi c o ¿¡ c***c de as*sa Pav^ n  su? c¡.e I¿-V3^í- 

cion síL España, par VEIHTUS aíioe, son lo s  s ig u ie n te s : 

l e .  -  Un conmuta car elector de asando meca—

ni ec etc .' t i  C Ui:.i.r u..- s -1^ ct- un ap ara *t<o d * te 1 Sf&-

nía a U't  ̂ U 0¿-t y 311 e l o 1^ r t i 3 s 00 lüiinteí C;rr que 11 e-

va la c .̂rgc.o no s meví 19 s { oarre nc:-.̂ +t̂ -e s íJj Û 11;-- ) e ata a co­

piada a un a rio a l me*7.' r  ̂0 -  ̂ ^uda &E U- can o da ? merá -

gU3, oa r i  no da 1 rq.ue t i e n? K'.- 1í  4, " n n̂  7*' a 1 ten t

quear 1̂a gs;,rt" .0.1 iaoi t'3 del m3 oan i: '!ñO Ct ^ e fibra a ue a l mismo

t í  esrp0 que e l oarre en uia¡. p? s í  0íce:L da ata etc cualq uiara

de e s te úl*time , :y a1 me ca n isa :Ó d$* eai br:- S'L'[, u Ui.1 ízsdo

SO e ste  e fe c to  es del tipo  os neo id o , en e l cusl el movimiento

28
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de l a  p&xt'.'- m etáis ( e n t in t a )  su ccmunicadc a l a  p a rts  

movían ( s a l ie n te )  con ayuda ds na crganc a u x ilian  que sa ta  

nnir.c a  l a  parte sa lie n te  por une a ta c  r e s o r te s ,  de modo 

qua, sn e l momento de una sobrecarga de l a  p arte  s a l ie n te , 

l a  tuerza a c t r iz  desplaza a l organo con re lac ió n  a dicha 

p a r te , en contra dgl re so r te  o de lo s  r e s o r te s ,  desp laza­

miento que desembraga, un acoplamiento entre e l  crgano an xi- 

l i c i  y j.a yci.Lu en tran te , emoragande e ste  sccdam íentc- ¡1¿ 

imU'3*VC Cn-nIiO.*..' '̂ -L C ?' '-plét ZüuYll 3 n.to 2? 3l<¡3 t ive ^i oŷ r-3-ii.c

a u x i l ia r  y l a  p arte  c a lie n te  es anulado , disponiéndose me­

d ies que, daspupa ¿e l desembrague de dicho acoplamiento 

nneiA crgarr: a u n ii ia r  baje  e l  etacto  de l a  ten sión  de 
re so r te .

3 - . — n .  comiutauor s-cnector según se s sp a — 

c ir i  ca ,.i pun¡*c 1 , en rcrmac de re a l i s a  cien  que pueden 

prc-^^^uár act-m^^ ^artícj.^.¿, cjLraájjr si^nr^m trs tóm alas
^or separado o según d iv ersa s oejnbinücionr.a p o s ib le s :

pcrt^^^cccilj.s.a  es rc-m,tive y su c , 

coincide con e l del mecanismo ás embrague;
ro tac ión

20 b) l a  ps.rt^ aa l^ ó ats  a.c í jas cánteme de embragua es 4. r/ ce no­
t i t uida per una rucas. 3< t r í nqu:te , que forma par tg. dal ca-
l'l'C , rus  ̂la  n H3 tien e  1i?n t ̂  ̂ sobre , u p r i l a r l a - y 0011 $ P tv 1'.
d í  ?3ntt's xued-s  ̂c Ga r ocnju gma aa con m, trinq--sts meV il ( tr in -
que *t'.̂  Cr i'sra es.) sopar tad 0 por una ¡.cija -üáal cc ntnu ta le :

25 p ara ble. quaar s i  carro po TtO-'-asceb i l l a s  en ac s i  c ion 3e
centacto cual q u ie ra ;

o) s i  OTgano ;a u x ilia r d ̂ 1 Jiift caniamír de embrague 3s u:aa ru s-
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.. . móvil ( txm.cv&te
da de t r in a  u s té  c o n ju g a n  a -

a a a l l i a n , .  l - d i ^ a t a  - a n ,
t a l  , , , „  a a s s a v ln á s a t s  d al n g a n a  a a n ln ia n  ty u a a ta  a l  3 s v i -  

. i a n t a  1 .  . . t e  Ineans IM n n ta  l a  * . * > < * ? *  ° a n s - í ' ^ -

s s o c c i l l a s  sea  E U t a x H s ,  s a t a n l a  a n s i a s  e l  M i U M t *  - " " i  

l i a a  y .1 t r i a r u e t "  19 H ¡m 3 *  a c c i l a s t s  19 e s

ao .n q a .n  y es ayantar. s ia n lt ln a a a a n t . 19 l e s  ¿ * 8 « * *

36 'b? n ol o c ua6 x ;
d, A  *-  i ^ a l s .  y * "  ^ ín a n a t s  S B X ilia : M *-<<*'

19 e a a ,r a  q n . e l  l9vassta,ss'=ntr 19l t l í a y a t .  ?< s3 1 i*x  1 ^ '  

VCCM t a a t i f n  e l 1 .1  tn ln y s .t .  19 aú n ala , r<.ta 1'19 91 dT- ^  

gane a a s s i l i a n  se a  l i d ^ t s  14 a n t a s  ^  ^  l í t . t a c n e n  la  l a

t s  m a se d a d a  yen *1  t n í n s - n t :  da a sn ad a ;
.., - a- dd- t^-mc de ana s s p ig aa) E l trin r'n st?  aunin.nr -............
 ̂ a. . .  .. 9 -.a- na-.- ;-' ¡, d-'t-iTa"- ü b lc n g a , d$ 133¿Ls

f i j a  y t i a r e  r^?n a f  ta R - ' '-

yacl iLniaP lo n jism i- .-— - nte con 13 ' icha

s .a tg ss , y a a n a l . .a t a  tn .. . .n - t ,  d-ttsa na.ñs s. ana ^ a - s n .

1- l í t a l a  dua .ata- c ? - J ,^ d a  c . -  n.. ta y . f i j a  t a l  l'-t

-,aduana  19 n t t n la  ^  1 - 1. , . n  l l t v s  l a  a l  y u - t a  ss,n.nta ttsa

n . ,  en., l a  l a  . a , H n  -  - ,n 9 s . t i a  sn n.a. p a ltd  l d t d . l ^ ^ i a

la  e n .i tu ia  y n aa tisa ln  na a l tn lns¿,9ta a m s lU a t ;

í ,  ^  u n . . * .  a..-a--ltan - t ' 6  a n ú l a l a  a  l a  a l b i n i a  l e  . .  

a . i . a t n . - i . d n y  t a n ta  9 l t i i n q n . t .  a n n l l i a n  =sr,sc A ú n a l a  

. n  s a n a t i l a a  a  f a . n t a  ^ . t i c  ^ 9  a s n t l a n l . a t a  l a

a t i a a s ie ' r .  a j . i . i l a  a s i r ,  l a  a l b i n i a  as-. .1  < - * " * .  ^  ^  

e x c itac ió n  del e l e c t r o  im án.
g) l a s  esoc-bil-ap ^  sen a y lic a d a s  contra l e s  contactos
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f i j e s  correspondientes mrís qu& dsspuás de la  parada del 

p o r ta -e sc o b illa s  en mía pe n ielan  da contacte y e l  d esp la­

zamiento de l a s  e sc o b illa  :. ha ola 1 s contaoto-s t i j a s  *a  

derivado del desplázame?nto del árgano a u x i l ia r  después .

S del bloqueo del carro p o rta—esccoi^.ls<.!?,
h) e l carro p o r ta -e sc o b il la s  es ro ta tiv o  y l a s  e s c o b illa s  

son so-cor t a l a s  por una p arte  que puede d esp lazarse  r a d ia l-  

m ent#.parte que e stá  conjugada con una esp iga  a rra s tra d a  

por un árgano a u x i l ia r  y que puede g ir a r  en torno del e je  

10 del conm utador, esp iga que, en e l momento d il  desplazamien­

to re la t iv o  del árgano a u x i l ia r  y de l a  parte  sa l ie n te  del 

mecanismo de embrague que sigue a l  bloqueo de e sta  u ltim o, 

empuja radialm ente h acia  e l ex terio r  * ^ la  parte menciona­

da y l a s  e s c o b i lla s  en contra da un r e so r te ,  de manera que 

l a s  e s c o b i l la s  ss ap liquen  contra lo a  contactos f i j o s  co­

rre  spo nd i?  nte s !
i )  l a  esp iga  e sp e c if ic a d a  an h) e s tá  f i ja d a  sobre e l ár^.no 

a u x i l ia r  y a t r a v ie sa  ana ab ir tu ra  p rac ticad a  en l a  parte 

c a lie n te  d ?l mecanismo di em brague,' encima del cual va con­

jugada con un sa lie n te  di una p laca  p a rá le la  a l  e je  del 

oonmutador y d sp lan ab ls- tn  su p lan o , p laca  que lO p ^ ta

 ̂íj Í̂J-1^^  —----- ----
.. .. .. ÍAV: !1r

SC ir iji 

<— ^
 ̂H*a  ̂— LL í  C Í-B tq-T U n.^

da en e l mismo sen tid o , de una esp iga oc=r respondiente qu:

- -. 4 1 at < - *

rro p o rt(R** 3 QQ Cí-L -i.e. ¿j 3 -i ̂

r tsd a s  p UiiíC reo v i l

3 tien e U[ íHÍ Ü IRC as  ̂Í3jn C

9 SUR CCnju¿Cida con 3.a eup
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*eH3c!'3 p-irs..r en tem e del *?j3 ' -1 ecnxntador y 1"-" -s 
t^ada pai- c r g a ^  m a í i íp ^ ,  todo '-lio 1 . manara cue en a l 

menmn, da un désplannm. ntn r e la t iv a  da le s  e sp ig a s  oenju-

gadn-s preve onde per i i  i l ,n e 'o  del ^  r ta - sse e  J i l e a s ,  la

parte oua - lev a  l a  a es c o l i l l a  a s s  desp laza sn l a  d ire  ocien 

a x i l ,  dp^pa^aaa^.^t^ durante di cual aa„ s s c o c i l in a  so n ap e- 

ysdaa centr^ l e c o n n o t o  a f i j a r  ccrreapcn d ícn tas;

k) l a  esp iga eapeoiíionda sn j )  mandada par a l argann au xi­

l i a r  va. f i ja d a  cabra el'.-rgana a u x i l ia r  míame y a tra v ie sa  

mu abertura  p racticad a  en l a  ,a r t e  c a lie n te  del maoanismc 

de embrague  ̂ e s ta  conjugacm den c tre
c e n ia  su p erá ic ie  term inal b ise la d a  da l a  p a r ta , movin en

sentida a x i l ,  d e l  c a r r o  p o r t a - e s c o b i l l a s ;

l ) entra l a s  c u p c r íie i? -  tsraitna.l ?. a bisfladan^ de -¿-3 e s p i^ ^  

con jugad las  se  e n c e n tra ' u -  ra  c í a l o  a u.a. ocn^.

ga . -  Un ccnmutodcr sal-'ctoa.' da xa;ndc- meca-

n i  co . '
p y craso a s  *,ia d s c o r i t e  -ni l a  Memo r í a  que

a n t s c a d e ,  r s p r e s e n t s n c  e n  l e s  d i b u j e s  gm ce aoonprniany  

ocn I sa  l in a s  en* es b'.n e n ^ s i l i c s d e .
E^ta Memc-n. .^ ^ ta . de tre in ta  y dea h o jas

s s c r i t a s  per una so la  oara.
E a d r i d ,  '"5  S E P - 1953 
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