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KJ3M0RIA DESCRIPTIVA 

para so l ic ita r

D E I N V E N C I O N  

en

3 8 P A Ñ A  

poro VEINTE anca

a nombre de R3Ná MANGIN, de nacionalidad íranoesa, residen­

te en lo  b i s ,  roe des Rosea, Dijon, (Chata de oro ), Francia, 

por;

"UN DISPOSITIVO DE JAIS 10 DE VELOCIDAD CONT INDO DE 

FUNCION AMENTO AUTOMATICO".
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Se han construido cambios de velocidad con­

tinuos que comprenden una transmisión por correa de sec­

ción trapezo idal, en la  cual una por lo  menos de la s  po­

le a s  lle v a  una brida móvil oo na otada a un órgano de manlo-
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bra. Rata órgano permite a s í  desplazer a voluntad l a  bri- 

da móvil da forma que haga variar la  separaoión de la a  doa 

b rid as, y por consiguiente, e l radio de enrollamiento de 

la  correa, lo  cual modifioa en e l sentido deseado la  r e a li-  

5 zación de transm isión.

S i se  reesiplczE, en un t a l  mecanismo, e l ór­

gano de maniobra por un d ispositivo  de llamada cuya acción 

sobra l a  brida móvil v ar íe  con la  separación de la s  b rid as, 

se oonoibe que pueda obtenerse para e l  cambio de velooidad 

10 un funcionamiento automático.

Hi invento tiene por objeto un meoanismo 

de este gánero que presenta la  ventaja d.e ser de ana rea­

lizac ió n  extraordinariamente se n c illa .

Siguiendo e l  invento, e l  d isp o sitiv o  de l l a -  

15 mada comprende bolas aprisionadas entre una rampa, forma­

da por la  oara de l a  brida móvil opuesta a la  correa, y 

una cazoleta so lid ar ia  de l a  brida f i j a .  En marcha, l a s  

bo las, sometidas a la  fuerza cen trífuga, ae apoyan sobre 

l a  cazoleta y ejercen  sobre la  rampa de l a  brida móvil un 

20 empuje en sentido opuesto a l  de l a  correa, de manera que 

se equ ilib re  y se asegure a s í  una variación  automática 

de la  re lación  de transm isión.

En lo s  d ibu jos, la a  fig u ra s  1 y 2 muestran 

una polea de brida móvil p rov ista  de un d isp o sitiv o  de 

25 llamada conforme a l invento, la  figura  1 e s  una sección 

v e r t ic a l  ae l a  polea, l a  figura 2 es una sección siguien­

do 11-11 de la  figu ra  1.
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Ba figu ra  3 es una v is ta  en alzado la te r a l  

de l a  transm isión.

Ba figu ra  4 ea un esquema exp licativo .

l a  figura  S es una v is ta  análoga a la  í ig a -  

8 ra 3 y presentando una varian te .

Sobre lo s  dibujos, 1 designa e l árbol porta­

dor de una polea de brida móvil, suponiéndosela a e ste  árbol 

que sea e l árbol conductor. Sobre e l árbol 1 e stá  anohave- 

tada la  brida f i j a  2 de l a  polea. la  brida móvil 3 es e o li-  

10 darla en rotaoión del árbol 1 , llevando ¿a te  un espolón 5 

que penetra en una ranura 6 del cubo 8 de l a  brida móvil 3.

l a s  bridas 2 y 3 presentan caras contrapues­

ta s , de forma troncocónioa, entre la s  cuales se coloca la  

correa 4 de seoeión trap ezo id al.

16 Sobre e l árbol 1 está  f i ja d a  una cazoleta 7*

cuya concavidad e s tá  vuelta hacia l a  brida móvil 3. g ata  ca­

zoleta adopta con preferencia un p e r f i l  ourvo ta l como se 

ve en l a  figu ra  1.

Rntre la  cazoleta 7 y una rampa 9 procurada 

20 sobre la  cara de la  brida móvil 3 opuesta a la  correa 4, 

están  aprision adas bolas 11 que son guiadas por p lacas 13 

f i ja d a s  a la  cazoleta 7.

Come lo  muestra la  figura  3 , la  correa 4 

conecta l a  polea motriz a una polea 21 de la  cual es porta- 

26 dor e l  árbol conducido 22. Este correa e stá  en e l ejemplo 

representado, p rovista  de un tensor que lle v a  un brazo lo 
provisto de una roldana 14 y móvil alrededor de un eje f i jo
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IB . Este brazo está  conectado a otro e je  f i jo  16 por media­

ción de una v a r i l la  17, articu lad a  en 2o sobre dicho biazc 

y de un resorte  18.

Se debe hacer observar que para una determi- 

5 rada velocidad de rotación  del árbol motor, cada bo la 11

esta  sometida a l a  fuerza centrífuga F proporcional a l radio 

de g iro  r y actuando sobre l a  brida móvil por una componen­

te f  (figu ra  4 ). Nata componente e s  obtenida descomponiendo 

F paralelamente a la s  normales que van desde e l centro 31 

10 de la  bola hasta lo s  puntos de contacto de esta  con l a s

rampas 7 y 9. Bn esas condiciones, se comprende que e l  valor 

de f  depende a la  vez de r y para una ámplia dimensión de 

lo s  p e r f i le s  respectivos de la s  rampas 7 y 9.

Bs por tanto posib le e le g ir  los p e r f i le s  

15 de l a s  rampas 7 y 9 de forma que en cada posición de la  bola, 

y por consiguiente de la  brida 3, l a  componente f  tenga un 

valor determinado.

Sn p a rtic u la r , a par motor constante, e l emr 

puje de l a  correa sobre l a  brida móvil es inversanante pro- 

20 porcional a l  radio de enrollamiento, ge puede haoer de esta  

suerte, para l a  elección  de lo s  p e r f i le s  7 y 9, que i  s ig a  

sensiblemente l a  misma ley en toda l a  zona de acción de 

la a  bo lea .

Bn e sta s  condiciones, cualquiera que sea l a  

2S posición  de la  brida móvil, e x is te  eq u ilib rio  entre $1 empu­

je  de la  correa y e l  de la s  bolaa*

Unataü, nivelación puede ser v er ificad a  por
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ejemplo eligiendo para 9 ana su perfic ie  tronco conloa y para 

7 ana su p erfic ie  e s fé r ic a  oomo lo  maestra la  figu ra  4, ha­

biendo sido determinados lo s  elementos geométricos de e sta s  

su p e rfic ie s  en la s  condicionas precedentemente defin idas.

5 l a  experiencia ha demostrado que a i  a velo­

cidad angular motriz determinada y a par motor determinado, 

se tiene constantemente eq u ilib rio  entre l a  fuerza f  y e l  

empuje de la  correa cualquiera que sea l a  posición de la  

brida móvil, se  obtiene en le. marcha de par motor constan- 

10 te , ana posición de equ ilib rio  bien determinada de l a  brida 

para cada valor del par re s is te n te . De e llo  re su lta  que a 

cada valor del par re siste n te  corresponde ana relación  de 

transmisión defin ida. JS& cambio de velcoidad a s i  realizado 

e s , pues, automático.

Ib Bate hecho puede exp licarse  de l a  forma s i ­

guiente:

S i e l par reslaten te  tiende a acrecentarse, 

l a  velocidad del con junto del mecanismo disminuye. Por con­

sigu ien te , lo s  esfuerzos centrífugos sobre l a s  bolas (que 

20 intervienen por e l  cuadrado de la  velooidad angular) dismi­

nuyen muy sensiblemente, la  presión de la  correa 4 lle g a  

a se r , pues, preponderante y la  brida 3 se separa de la  

brida 2; e l  radio de enrollamiento de l a  correa 4 se hace 

más pequeño, y la  re lac ión  de transmisión se encuentra re- 

25 ducida automáticamente.

Además l a  experiencia demuestra también que 

cada posición  de equ ilib rio  da la  brida móvil es una posi-

E -



ción de eq u ilib rio  e stab le , lo oual es uaa condición p ri­

mordial del funcionamiantc correcto de lo s maoanismoa de 

este  genero.

El d ispositivo  que acaba de ser descrito  

ea, por otra p arte , de construcción f á c i l  y de un estorbo 

extremadamente reducido.

La figu ra  8 muestra una forma de ejecución 

conveniente en p articu la r  a l a s  m otocicletas y a lo s  velo­

motores. E l bloque motor 24 e stá  dispuesto de forma que 

pueda g ira r  alrededor de un e je  f i jo  28 y l a  tensión de 

la  correa e stá  asegurada por medio de una v a r i l la  26 co­

nectada, de una parte a l  bloque motor en 27 y de otra a 

un e je  f i jo  28, por mediaoión de un re so rte  29.

En lo s  d isp o sitiv o s de l a s  figu ras 3 y 5 , 

se debe, con preferencia, proceder de suerte que la. acción 

del tensor sobre l a  correa contribuya a la  e stab ilid ad  del 

eq u ilib rio  de la  brida móvil, E este e fec to , l a  tensión 

producida por e l  tensor debe variar cuando la  brida móvil 

se desplace en el mismo sentido que l a  tensión debida a l  

par motor, gata resultado ea alcanzado con l a  d isposición  

representada en la  figura 3 en l a  oual e l  ángulo 18, 20,

16 es agudo, y en el d isp o sitiv o  d% la  figu ra  8 donde e l  

ángulo 25, 27, 28 es igualmente agudo.

El invento no ae h a lla  evidentemente lim i­

tado a la s  formas de ejecución representadas en lo s  d i­

bu jos, y se puede, s in  s a l i r  del marco de este  invento, 

modificar lo s  d e ta lle s  de rea lizac ió n . Es por lo  oual al
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Rumio do bolaa y su guiado, lo  mismo que al p e r f i l  da l a  

cazoleta que l a  sirv e  da apoyo, podrían sai d iferentes de 

satos que han sido representados. Además,dicho as e stá  

que no se sa ld r ía  del invento s i  se procurase l a  cazoleta 

en la  brida móvil, teniendo le  cara correspondiente de la  

brida f i j a  un p e r f i l  cónico.

Sata ao lic itu d , que corresponde a la  presen­

tada en Francia e l 14 de Noviembre de 1951, bajo e l núme­

ro p.V. 619.162, se  aooge a los ben efic io s del artíou lo  51 

del vigente Estatuto sobre propiedad In d u str ia l.

3C3S6I

0 -  N O T A  -  O -

lo a  puntos de invención propia y nueva que 

ae presentan para que aean objeto de eata patente de In­

vención en España, por VEINTE años, son loa sigu ien te s: 

lo .  - un d isp o sitiv o  de cambio de v e lo c i­

dad continuo y automático comprendiendo una transmisión 

de correa trapezoidal en la  cual la  polea conductora.ae * 

h a lla  prov ista  de una brida móvil axialm m te, estando di-
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oha brida asociada a un d isp o sitiv o  de llamada de acoión 

oentrifuga, hallándose este  cambio de velocidad caracteri­

zado en que dicho d isp o sitiv o  de llamada está, constituido 

por bolas aprisionadas entre una rampa formada per la  oara 

de l a  brida móvil opuesta a la  correa, y una cazoleta so­

l id a r ia  de l a  brida f i j a ,  siendo lo s  p e r f i le s  de l a  cazo­

le ta  y de la  rampa de l a  brida mávil p re v isto s de forma 

que a velocidad angular determinada, l a  componente de la  

fuerza centrifuga de cada bola siguiendo l a  normal a la  

rampa de l a  junta móvil varíe  inversamente a l  radio de 

enrollamiento de la  correa, asegurando el equ ilibrio  es­

tablo entre e l  empuje de la s  bolas y e l de la  correa a s i  

obtenido una variación  perfectamente oontinua y automáti­

ca de la  relación  da transm isión.

2s. - Un d ispositivo  según ee reiv in d ica 

en e l punto l a ,  en una realizac ión  simple del mismo, se­

gún la  cual la  rampa de la  brida móvil es de forma tron- 

00cónica siendo en t a l  oaso la  o a z d e ta  de forma sen si­

blemente e sfú rica .

3s. - Un d ispositivo  de cambio de velooi- 

dad continuo de funcionamiento automático.

Tal y como se ha descrito  en la  Memoria 

que antecede, representado en lo s  dibujos que se  acompa­

ñan y oon lo s  fin es que se han especificado .

nata Me-
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' moría consta le  ocho hojas y l a  presenta e sc r ita s  a má­

quina por ana so la  cara.

M a d r M , 1 3 N 0 V , 1952
. 1 . á ,  '
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