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»Mecanismo de transmisién y cambio de velocidades”.
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Memoria Descriptivas

Constituye el objeto de este patente un mecanismo
de transmisidn ¥ cambio de velocidades con relacidn de
transmiseidn progresivamente variable entre un Arbol motor
y un &rbol aceionado, en el cual el Arbol motor, al gi-
rar, comunica a cada uno de varios érganos oscilantes pri-
marios un movimiento oscilente de veivén de emplitud cons-
tante, que determina un movimiento oscilante de vaivén de
un,6rgano oscilente secundario acoplado al Srgano osclilan-
te primario y acoplado ademds con el Arbol acoionedo por
medio de una disposicidn de marcha libre, pudiéndose variar
la amplitud de este movimiento oscilante de cada &rganc
oscilante secundario y por tanto la relacidn de transmi-
sién del mecanismo, variando la posicidn reciproca de los
ejes de oscilacidn de los Organos oscilantes primario y
secundario.

La mayor parte de meoenismos ya conocidos difieren
del entes mencionsdo por ser variable lg amplitud del mo-
vimiento oscilante de los 6rgenos oscilantes primarios
mientras que los 6rganos osellantes secundarios se mueven
con une emplitud igual a le de los Srgancs oscilantes pri-
marios, pudiendoc por tanto estos Srganos primerios former
una sols pleza con los 6rganos secundarios. Se conoce
tanbién un mecanismo de esta clase en el cual el movimiembo
de los Orgenos primarios es producido con amplitud cons-
tente por el &rbol motor, por medio de una trensmisidén
de manivela, mientras gue el movimiento de cada drgenc os-
cilante secundario es producido por el primerio correspon-

diente por medio iguslmente de una transmisidn de manivela

y en el cual el &ngulo entre las direcciones de accidn de
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ambas transmisionsa de manlivele es varieble a fin de véb;
riar le emplitud del movimiento de los 6rganoa oscilantes
secundarios. Estos mecaniasmos ya conocidos son de cons-
truccidn compliceds y dnicemente permiten conseguir une
gran unifomidad de velooided angular del arbol acciona-
do, sl se emplean un gran nimero de organos oscilantes,
lo cual no es geheralmante rosible dadas las dificultedes
de orden constructivo gque ello representa.

Segun esta inveneidn puede conseguirse uns gran u-
niformided 4ol movimiento giratorio del arbol accioneado,
con un escaso numero de Srganos ogcilentes y en determi-
nades formas de comstruccidén del objeto de esta patente
se evitan ademds otros inconvenientes de los mecanismos
ya conoecidos,

El mecanismo de transmisién y cambio de velocida-
des objeto de esta patente se caracteriza porgue cada Sr-
gano oscilante secundario esté acoplado con 8l corrsspon-
diente 6rgano oscilante primario por medio ds una arti-
oulacidén ouys distancia & uno o & ambos ejes de oscile-
cién var{a dursnte cada semiper{odo del movimiento de os-
cilacidn, por lo menos para una parte de las posiciones
relativas posibles de estos ejes de oscilacidn, de modo
que permaneciendo constante la velocidad angular (d«/dt)
del arbol motor, la variacidn relative de velocidaed an-
gular (dy/dt) del organo oscilante secundario es menor
que la variacién relative de veloocidad angular (dg/dt)

del drgeno osoilante primario.
En los planos adjuntos se representa uns forme ds

sjecuclidén y una variante del objeto ds esta patente.

La figura 1 representa una seccién longitudinal

Qe un mecanismo de arranqus.
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las figures 2, 3 y 4 son seccliones transéersales
segin las 1f{neas IT-II, ITI-IIXI y IV-IV de la figura 1.

Ia figura 6 es uns perspectiva de un detalle del
mecanismo. |

la figurea 6 es un e@sguema para poner de manifiesto
la accidn de este detalle.

Las figuras 7 & 9 son diagramas gus representan las
relaciones de movimiento de algunas partes del mecenis-
mo.

La figura 10 representa esquemédticamente une varl en
te del asccionamiento de un drganoc del meocanismo.

La figura 11 es un esquema gue muestra la forma de
actuar de esta variante.

En las figuras 1 a & se indica por 1 la caja del -
mecanismo la cual estd cerrada por sus dos extremos por
laa fapes soporte 2 ¥y 3. En el 1interior de esta cajs 1l
se encuentran una placa soporte 5 fijamente unida por los
nervios ¢ con la tapa soporte 3 y otra placa soporte 6
circuler y oscilante. Esta dltima estd provistas en una
parte de su per{metrc de un dentado cénico 8 que engreansa
con una rueda cénica 9 cuye arbol 10 esté montado en uns
pleza 11 roscada & la caja en su parte superior. Bn el -
extremo del &rbol 10 que sobresale de esta pleza 11 estd
fijade una palanca de mano 12 por medio de la cual puede

hacerse girar la rueda cébnica 9 desde la parte exterior,

de modo que haga oscilar la placa soporte 6 en la caja 1.
La placa 6 estd retenida contra todo desplazamiento en
direccidn de su eje de oscilscidn, por una parte por la
rueda conice 9 y por otra por una brida interna 7 de la

tapa soporte 2.

El &rbol motor 13 del mecanismo esté montado en el
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cojinete de bolas 14 de la tapa soporte 2 y en un coji-
nete soporte 15 en el centro de la placa soporte oscilan
te 6. El drbol sccionado 16 es coaxial con el arbol mo-
tor 13 y esté montado en un segundo cojinete de bolas 17
en el centro de la place 6 y en un colinete de bolas 18
de la tepa eoporte 3. El &rbol motor 13 estéd provisto de
una excéntrica 19 ,

Dispuestos simetricamente con relacion al eje co-
min de loe &rboles 13 y 16 se encuentran cuatro Srganos
oscilantes primarios 20 montados cada uno de sellos en dos
cojinetes de bolas 21 de la placa 6. Cada uno ds estos o
ganos cacilantes 20 estd constitufdo por un perno o go-
rrén 22 que forme una sola pleza con un brazo curvado 23
que se encuenitra en el lado de la placa 6 opuestio a la
tapa soporte 8 y que lleva otro brazo 24 en el lado diri-
gido a la tapa soporte 2. En este brazo 24 estéd roscado
un gorrén 25 sobre el que estd montado giratorio un rodi-
1lo 26 por medio de un colinete de bolas 237. Este rodillo
rueda sobre la excéntrica 19 del &rbol mokor 13. EL go-
rrén 25 sostiene ademfs un pequefic rodillo 28 que presen-
ta uns ranura en su periferia. En esta ranura y en las
correspondiientes ranuras de los rodillos 28 de los otros
tres Organos oscilantes primarios 20 rueda un anillo 29
que mantiene & los cuatro rodillos 26 en contacto con 1a

superficie de rodadura de la excéntrica 19.

El mecanismo presenta ademfs cuatro Organos osci-
lantes secundarios 30 cuyos gorrones 31 estédn montados
simetricamente eon relacién el érbol motor 16 ceda uno de
ellos en un coJinete de bolas 32 de la tapa soporte 3 y
en un cojinete de bolas 32a de la placa soporte 5.

El eje de oada gorrdn 31 se encuentra 8 iguel dig-
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tancia del eje comin de los &rboles 13 y 16 que el eje
del gorron 22 de los 6rgenos oscilantes primerios. En el
extremo de cada gorrén 31 dirigido hacia la placa oscilan
te de soporte 6 estd fijedo un brazo 32 que lleva un go-
rron 33 con un rodillo 34. Este rodillo 34 de cada uno de
los cuatro 6rganos oscilentes secundarios prende &n une
hendidura fresada 35 del brazo 23 de uno de los cuatro 6T
ganos osoilantes primarios constituyendo por tanto una ar
tioulacién entre los-brazos 23 y 32. La hendidura 35 pre-
senta en toda su longitud une enchura equivalente al did-
metro del rodillo 34; su l{nea central constituye un ar-
co de cfroulo cuyo radio es normlmente igual & la distan
cia del eje del gorrén 32 al eje comin de los érboles 13
y 16, Puede también ser algo mayor.

Cada uno de los gorrones 31 lleva un acoplamiento
de marcha libre 36 ouyo elemento de acoplamiento extermno
37 en fomma de tambor estéd unido por medio de una cjavete
38 ocon el gorron 31 mientras gue el elemento de acopla-
miento interno 39 estéd montado giretorio sobre este go-
rrén por medio de rodillos 40. Este elemento de acopla-
miento interno estd dentado en su periferia cuyos dientes
presentan un flanco 41 aproximasdamente radial con rela-
cidn al eje de giro del ehemsnto mientras que el otro
flanco 42 itranscurre en forma de espirsal con relacidn a
dicho eje. lLas superficies internas 43 del elemsnto de¢ a-
coplamiento externo 37 opuestas a estos dientes son ei-
ifndricas. En el espacio entre cada diente y entre las
superficies 41, 42 y 43 se encuentra un rodillo 44. Cuan-
do el elemento de acoplamiento externo 37 gira en senti-
do de la flecha 45 (figura 4) con relacidn al intemo 39,

los rodillos 44 ruedan contra los flancos 41 de modo que
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se alojan en la parte mas profunde del espacio entre los~‘
dientes, donde no pueden atascarse entre los flancos 41

Y 43 y por conslguiente no transmiten fuerze alguna en-
tre ellos. Si por el contrario el elemento de acoplamien
to externo 37 gira en sentido de la flecha 46 mis répida-
mente que el interno 39, los rodillos 44 ruedan contra
los flancos 42 y se atascan entre ezstos y la superficie
43 de modo que el elemento de acoplamiento externo 37
arrastra por friccidn por medic de los rodillos 44 ai ele
mento interno 39.

Sobre el elemento intermo de acoplemiento 33 de
cada juego de marcha libre 36 estéd fijada una rueda den-
tada 47. Rstas ruedas dentadas de los cuatro juegos de
marcha libre engranan todas con un pifidn 48 del arbol ac
cionado 46.

Cusndo el &rbol motor 13 gira con la excéntrieca 19,
los rodillos 26 son separasdos alternativamente del sje
del &rbol 13 y vueltos de nuevo hacia éste por el anillo
29 de modo que el drgasno oscilante primario 20 efectie
un movimiento oscilante de vaivén de emplitud constante
alrededor del eje de su gorrdén 22, EL perfodo de este no
vimiento oseilante corresponie & une revolucidén complete
del Arbol 13; las fases de los movimientos oscilantes de
los cuatro orgenos oscilantes primarios 20 estan despla-
zados entre s{ en correspondencis con la disposieién de
gus cojinetes 21 en la placa soporte oscilante 6 cada u-
no de ellos en uh cuarto de revolueidn del érbol 13.

En este movimiento de osreilacidén, los brazos 23
de los 4rganos osoilantes primarios 20 arrastran los ro
dillos de articulacidn 34 de los 6rganos oscilantes se-

cundarios 30 que prenden en sus hendiduras 35 comunioln
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doles por tanto un movimiento oseilante de vaivén alre-
dedor del eje de sus gorrones 31, la emplitud de oscila-
cidn de los 5rganos oscilantes secundarios 30, no es
constante sind gque depende de le relacidn de distancias
entre los ejes de cada rodillo de articulacidén 34 en las
posiciones extremas de sus movimientos de vaivén y los
ejes de los gorronss 22 y 81, es declir: los ejss de os-
cilaciﬁn de los Grganos oscilantes primarios y secunds-
rios. Para el Organo oscilante secundario esta distancia
es invarigble (figuras 5 y 6} ya que el rodillo de arti-
culacifn 34 estd montado en el gorrdn 33 fijado a este
érgano oscilante. Por el contrario la posiciSn del ele
del gorron 23 y por tanto su distancia del eje del rodi-
1lo 34 puede variar haciendo oscilar la placa soporte 6
por medio de la palanca 12 y del pifion 9.

Por consiguiente, & pesar de la amplitud constan~
te del movimlento de -oscilacidn de los érganos oscilane
tes primarios 20 lea relacidn de distancias citada entre
ejes ¥y porxr tamto la amplitud del movimiento de loz 6rga-
nos oscilantes secundarios 30 pusede varisr. En un caso
extremo, puede hacerse oscilar la placea soporte 6, por
ejemplo hasta el punto en gque los ejes de los rodillos
de articulacidn 34 se encuentren en la prolongacidn de
los ejes de los gorronses 22 y entonces los rodillos ds
articulacidn, a pesar del movimiento de los Srganos os-
cilantes primarios, permanecerédn quietos y el morimiento
escilante de los drganos 30 presentard una amplitud ce-
ro. En otro caso especlal los ejes de los gorrones 22
pueden llevarse, haciendo oscilar la plesca 6, en la pro
longacidn de los ejes de los gorrones 31 en cuyo caso

los érganos oscilantes 30 y 30 se moveradn como si estu-



I TV D

ho

156

20

44]

30

vieran constitufdos por una misma pieza de modo que la -
amplitud de movimiento de los Srganos secuniarios 30 se-
ré igual a la de 1los oOrganos primarios 20.

La construscidn es tal que cads drgano oseilante
seoundario 20 oscila en un éngulo igusl hacia ambos la-
dos ds una posici6n central en la qus el eje del rodi-
1llo 26 se encuentra & lgual distancia del eje de los &r-
boles 13 y 16 que el gorron 22 y en la cual, ademis, el
centro de la 1{nea central en forma de arco de c{roulo
de la hendidura 35 del brazo 23 se encuentra sobre el e-
je de los &rboles 13 y 16. Como consesusneia de ello el
punto medio de le carrers hacig dentre y haclae fuers del
rodillo 34 y la correspondiente posicidén media del Sr-
gano oscilante secundario 30, no se desplaza cuando se
hace girar la placa soporbe 6 pars variar la amplitud del
movimiento osecilante del Srgano secundario 30.

En su movimiento oscilante de vaivén cada Organo
oscilante secundario 30 arrastra por medio de su acopla-
miento de marcha libre 36 la rusda dentada 47 i jada so-
bre ek elemento interno de¢l ecoplamiento 39, cuandoc en
el transcurso de este movimiento oscilante en sentido de
la flecha 46 se musve con una velocidad angular mayor
qus el que presente la rueda dentada en el mismo instan-
te,

Esta rueda dentada 47 muevé as{ por medio dsl piﬁﬁn
48 al &rbol accionado 16 as{ como las tres restantes rue
das dentadas 47 eiempres en lgusl sentido. ILa velocidad -
angular de ocada Srgano oscilante 30 aumenta a cada osd -
lacidn en sentido de la flecha 46 desde cero haste un v

lor méximo pars disminuir luego, de nuevo, hasta cero,

encontrandose desplazadas las fases de este movimiento
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de un Srgano 30 oon relacidn al sdyacente siempre en un

cuartc de revolucidn del &rbol motor 13. De aquf deriva
que siempre después de un cuarto de revolucidén del &rbol
motor 13 la velocidad angular creciente de un érgano 30
supera & le velocidad angular que disminuye de la co-
rrespondiente rueda dentada 47 scocionada en aquel momen-
to por el drgano igual que le anteceds en la direccidn
de giro del 4rbol 13. El amcoplamiento de marcha libre 36
entre el drganc 30 en consideracidén y su rueda dentada
47 se embraga por oonsiguiente mientras que el acopla-
miento 36 cesa entre el drgano gue le entecede y su co-
rregpondiente rueda dentada. El édrbol 16 es por tanto ag
cionado gucesivamente por los cuatro 6rganos ogcl lantes
secundarios 30 cada uno de ellos durante un cuarto de -
revolucién del &rbol motor 13, es decir es accionado con
tinuamente. El éngulo en que cada organo 30 hace girar
a su correspondiente rueda dentada 47 a cada accidn del
acoplaniento de marcha libre 36 es aproximadamente pro-
poreional a la amplitud del movimiento de oscilacidén de
este Grgano ¥y puede variarse por tanto por medio de la
palanca 1l2. Con 6l1lo es posible variar también de uns
manera cont{nua la relacidén de transmisién entre el ér-
bol motor 13 y el érbol accionado por las ruedas denta-
das 47.

A continuascidn y con referencia a las figures 6 a
9 nos ocuparemos de las relaciones de las que en el me-
canismo deserito depende la uniformidad de giro del &r-

bol eccionado al girar uniformemente el drbvol motor 13,
Sea o el éngulo de giro del drbol motor 13, A el

dngulo de oseilacidn de un drgano oscilsnte primario 20

Y ¥ el éngulo de oseilaocidn del correspondiente érganc
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oscilente secyndario 30, pudiéniose calcular estos dngu
los desde cualquier posicidn de estos drgancs en la cual
el rodlillo 26 esté en contacto con el punto de lz super-
ficie de rodadura de la excéntrica mis proximo al eje de
giro del drbol 13. En este momento segin puede verse en
las figuras 2 y & los orgauos ossilantes 20 y 30 se en-
cuentran en la posicidén extrema de su movimiento oscilan
te en senmtido de las sgujas del reloj.

En la fiéu:a 7 se ha trazado aserca del angulo de
giro o la relacién 43/d o« es decir le relacidén entre el
dngulo 4 A segin el cual oscila el Srgano primario 20 -
cuando el &rbol 13 girs en un pequefo &ngulo A X y pre-
cisamente para una semirevolueidn del &rbol 13; la rota-
cidn ds este (1ltimo en esta semirevolucién produce, inde
pendientements del sqntido de giro del drbol 13, una os-~
cilacidn del Orgeno 20 en sentido contrario & las agujes
del reloj (figura 2). Si la velocidad angular dx/dt del
drbol 13 es oconstante, 45/d < representa la medida de la
velocidad angular 43/dt del organo 20,

Como se deduce de la curvae 43/do esta veloscidead
engular auments del valor cero parao =0 hasta un valor
méximo que 88 consigue aproximadamente a oL =180R para -
desoender de nuevo & cero. S1 prescindimos de que la dis-
tancia sntre el sje del rodillo 26 y el eje de oscila-
0ién del Srgano 20 es una magnitud finita, esta curva re
presenta une curva sinusoidal con su cime para o = 902
es decir que la velocidad angular del 6rgano 20 alcanza
su valor méximo a un cuarto de revolucidn del Arbol 13.

La flgurs 6 representa esquemdticamente la aceidn
del brazo curvado 23 del Organo oscilante primario 20

con el brazo 32 del drgenc oscilante sscundario 30 gque

Mo e L
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asté acoplado con el brazo 23 por medio del rodillo de

articulacidn 34. Por 1 se indice la distancia fija en-
tre el eje del rodillo 34 y el eje de oscilacidn del Sr-
gano 30, por r la distancia variable entre el eitado eje
del rodillo de articulacién y el eje ds oscilacidn del
Grgano 20, Egta distancia r es'variable. por une parte
por cuento, la posioiEn del eje de oscilacidn del 6rgano.
20 puede variar heciendo girar la placé 6 por medio de
la palanca 12 mientras que el rodillo 34 permanece & una
distancia fija 1 del eje fijo del 6rgan6 30 y por otra
parte porque el rodillo 34, aparte de los dos ocasos espe
ciales citados, debe desplazarse en la hendidura 35 del

brazo 23 cuando el Organo 20 glra sobre sy eje de osci-

"laeién. En el primero de dichos casos especiales la dis-

tancia entre los ejes de oscilacidn de embos 6rgancs 20
Yy 30 es iguel a 1 y r es slempre igual a cero; en el se-
gundo caso r es slempre igusl a 1. Limitando el éngulo
segﬁn el oual pueda girar la placa 6 puede conseguirse
que la distancia entre los citados ejes ds oscilacidn re-
sulte todo 1o més igual a 1 (segundo caso especial) de mo
do qus r @erad siempre menor que l.

En la figura 6 el rodillo 34 y la hendidura 35 en
la que prende se han representado en sus posiciones ex-
tremas, en las que 1los éngulos 4 y ¥ son igual a cero.
Si se haoe girar, ahora, el Organo 20 en sentido contra-
rio & las agujes de reloJ el eje del rodillo 34 dsscribe,
como s ve en la fizure, un segmento circulsr de radlo 1
sobre el eje del drgano 30 y por consiguiente » dismi-
nuye hasta que el eitado eje del 10dillo se encuentra en

el mismo plano de los dos ejes de oscilacidn. Se compren

de perfectamente gque &l oscilar el 6rgano primario 20 en
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un deberminado y pequefio Angulo 4 A , el Srgano secunda
rio 30 oscilard en un &ngulod ftanto més pequefio, cuan-
to més pel#uefio sea r.As{ pues al permanecer constante la
velocidad anguler dg/dt del organo oscilante primerio 20
la velocidad angular dy/dt del Organo oscilante secunda-
rio 30 disminuye hasta que el eje del rodillo 34 alcanza
el citado plano, aumentando luego al continuar oseilendo
el drgano2 0. Eu la figura 8 se representa sobre el édngu-
lo de giroe. del &rbol motor 13 la relacidn 4¢/d A que
constituye la medida pars la veloclidad angular dx/dt cuan
do dﬁ/dt es constante y precisamente para diferentes dis-
tancias entre los ejes de oscilacidn de los Organos pri-
mario y secundario, exprezada por ls relacidn del valor
nfnimo ryyy de » y la longitud 1. Como puede verse la dis
minueidn o el gumento de esta relacidn d¥/d B es tamo
més menifiesta cuanto menor es r con relacién a 1, es de-
cir cuanto mayoxr es la distaneis entre los ejes de osci-
laeidn de ambos Erganos 20 ¥ 30 y cuanto menor es la am-
plitud del movimiento del Orgene oscilamte 30. Viceversa
en 8l ya citado caso especial en que ambos ejes de osoci-
lacidén coinciden y por tanto r es igual a 1 la relacidn
dy/d A siempre es igual & 1.

Multiplicando los valores de las ordenadas de las
curves para d48/d < (figure 7) y para dy/d 3 (figura 8)
resulten las ourvas d¥/d o representadas en la figura 9
que indican el peyuedio dngulo 4% en que el oOrgano osci-
lante secundario se mueve & cada revolucidn del &rbol mo
tor 13 en un peguefio dngulo dot . Con un movimiento de
glro uniforme del &rbol 13 este valor d¥/d & constituys
ung medida pars le velocidad engular del Srganp osollan-

te ssounderio 30. Como puede verse la curva de la figurs
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9 en la regidén de su cima, es deocir para peguefios valo-
res de T min/l es sensiblemente mis plana que las de la
figura 7.

En la figura 9 se han representadoc las curvas A¥/d«
para 1os cuetro drganos oseilantes secundarios 30 del me
canismo correspondientes a uns revolucidn completa del 53
bol motor 13. Como ye se ha dicho, & consecuencia de los
acoplamientos 36 de marcha libre, el Srgeno oscilante 30
que sn cade nmomento ecoiona les rusdas dentadas 47, el pi
fibn 48 y el &rbol accionado 16 es aquel cuya velozidad en
gular es la mayor en dicho momsnto. El accionamiento de
lss ruedas dentadas 47 tiene lugar pues con una velocidad
angular que oorresponie a la parte de las curvas de los
diferentes oOrganos oscilantes 30 repreéentada por un tra-
zZo grueso. La veloocidad angular del arbol accilonado 16 pa
ra un movimiento de giro uniforme del érbol motor 13 es
proporoional & la e las ruedas dentadas 47 y correspon-
de para una revoluecidn completa del 4rbol motor 13 a 1la
continuacidn en 1{nea cont{nua de las partes de curva en
trazo grueso. Para una determinada pesicién de giro.de -
la placa soporte 6 y por efeoto del aplanamiento dé las
curvas dy/d o, la no uniformided de giro Gel &rbol 16 es
menor gue si el accionamiento de este &rbol tuviera luger

en igual foma directamente por los drganos oscilantes -

~ primarios 20 en lugar de los drganos oscilantes secunda-

rios 30, como sucede en algin caso con los mesanismos ol
tados &1 principlo, en los cuales ls variacidén de la ré-
lacidn de transmisidn entre el drbol motor y el &rbol ec-
cionado tiene lugar por variacién ds la amplitud del mo-

vimiento de 0s8silacién de los primarios y Unicos érganocs

oacilantes.
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Ademés en los mecanismos deseritos la no uniformi-
dad de glro del arbol sccionado es tanto menor cuanto me-
nor es la amplitud del movimiente oscilatorio de los or-
ganos gecundarios 30, es decir, cuanto més pegueiis es el
nimero de revoluciones del &rbol acoionado 16 pera un nf-
mero determinado de revoluciones del irbol moter 13, Es-
to es ventajoso, por una parte por cuanto el arbol ascio-
nado con un pequefio nimero de revolucionses debe transmi-
tir por regla gensral mayores momentos de giro que con un
nimero de revoluciones eleva@o ¥ porque un movimiento de
glro no uniforme es especialmente inconveniente pera es-
tos grandes momentos de giro. Por otra parte, la no uni-
formidad todavia presente del accionamiento del érbol 16
queds compensada en parte por la inercia de los elementos
giratorios del mecanismo (elementos de scoplamiento 39,
ruedas dentadas 47, pifidn 48, drbol 16) sometidos a la ag
cidén de los ecoplamientos de marcha libre 36 en la méqni-
na accionada y en caso dado de un volante montedo sobre
el &rbol 16. Eeta inercia hace que al disminuir la veloei
dad a&ngular de los érganos oéeilantes secundarios 30 ac~
tivos en cade momento, no dismimuye inmediateamente en 1i-
gual medide la velocidad angular del &rbol 16 y de las rue
das dentadas 47, eino, por ejemplo, segin las partes de
curves 4 representadas por trazos en la figura 9 hasta

que el acoplamiemto de marcha libre se pone en conbacto
con el 6rgano 30 siguiente. Esta accidn compensadora de

le inercia es menos manifieste para un nimero de revolu-
clones pequefio del 4rbol accionado 16 que para un numero
de revoluciones mayor lo que también hace resultar con-

[ 3
veniente para un pequefio nimero de revoluciones el eita-

do accionamiento més compensado.
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Podrfa prescindirse de que el angnlo posible de os
oilacidén o giro de la placa soporte 6 quedara limitado a
que la distancia entre los gjes de oscilacién de los 6r-
ganos 20 y 30 sea como maximum igual a la distancia 1 en-
tre el eje del rodillo de articulacidén 34 y el eje de os-
cilacidén del Srgano secundario 30. En este caso, 1a dis-
tancia r entre los ejes de los rodillos de articulacidn
vy el eje de oscilacidn del Orgeno primario 20 puede tam-
bién ser mayor que 1. Si esto sucede, la amplitud y el
mi smo tiempo la no uniformidad del movimiento de oscila-
cidn del 6rgano seoundario 30 seréd mayor que las del mo-
vimiento del Srgeno primario £0.

Una variante de ejécucién del mecanismo descrito po
drfa consistir, por ejemplo, er emplear en vez de cuatro
Juegos de accionamiento constitufdos poxr 5rganos ozcl lag-
tes primarios y secundarios, 20 y 30, acoplamiento de mar
cha libre 36 y ruede dentads 47 einco, seis o bien tres
de ellos., El éngulo de glro dsl &rbol motor 13, mientras
este actia sobre un juego de accionamiento del &rbol as-
cionado 16 serfa entonces de 722, 602 o 1202 en lugar de
908, Cusnto mds pequefic sea este dngulo tanto més pequefia
puéde ser la no uniformidad de giro del arboel accionado
16 por més rotecidn uniforme del arbol 13, ya que pera ca
de 6rgeno oscilante secundario 30 el valor de df d«xy 1la
velocidad angular dy/d £ en el momento en que gueda aco-
pledo el acoplamiento de marcha libre 36 y este oxgano 30
toma a su cargo el aocionamiento del drbol 16, difiere tan
to menos de su velor méximo cuanto mds corta es la parte
de amplitud del movimiento oscilatorio de este Srgapo 30

necesarie para el accionamiento. Al aumentar este 5ngulo

sumenta, 8in embargo, de¢ uns mansra desproporcionada la
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no uniformided de modo que en la mayor parte de casos no
es posible emplesr nmenos de cuatro juegos de accionamien-
to.

Segin otra variante la placs soporte 6 podrfa estar
fija en 1m caja y estar montados oscilantes la taps so-
porte & con la placa soporte b.

Tembién podria montarse el gorrén 33 con el rodille
de articulacidén 34 en el brazo 23 del Grgano oscilante -
primario 20 en lugar de estar montado en el brazo 32 del
érgano oscilante secundario 30 y le entalladura 35 podrfa
encontrarse en el brazo 32 en lugar de estar en el brazo
23. En este caso no corresponde ya la figura 6 por cuanto
la distanela 1 es varieble en lugar de la distancia r que
en este caso eés fija. En el movimiento de oscilacidn de
los érganos 20 y 30 desds una posiciﬁn extrema a 1la otrs,
el eje del rodillo 34 describe un segmemto circular de ci
lindro alrededor del eje de oscilacifn del Srganc 20 au-
mentando primeramente 1 para disminuir después; le relacidn
r/1 varfa de nueve en este movimiento en igusl sentido -
que en el ejemplo representado ds modo gque 1la acoidn per-v
mansoe igusl,

El scolionamiento del 5rgano oscilante primario 20
desde el &rhol motor 13 podr{a temsr lugsr en otra forma.

Por ejemplo en lugar de ls exeéntrica 19 podrfs em-
plearse una leva cuyo perfil asegure uns mayor uniformi-
dad del movimiento de oscilacién del Srganc oscilante 20
que la que 86 consigue con la excéntrica citada. La parte
de eate perfll con la que se encuentra en contacto cada
rodillo 26 durante aquellas partes del movimiento de os-

oilacién del Srgano 20 correspondiente en que, por medio

del organo oscilante secundario 30, y el acoplamiemio de
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marcha libre 36 embragado produce el accionamiento del
drbol 16, podria ser de forma tal que el dngulo de osci-
lacidn del Organo seoundario 30 a una determinads distan-
cia entre 1os ejes de oscilacidn de ambos drgancs 20 y

30 para esta parte del movimiento de oscilacién del dr-
gano primario 20 es proporcional al éngulo de giro dsl
drbol motor 13. Con ello se satisfarfa para la relacién
de transmisidn, correspondiente a esta distancia, la con-
dicifn ideal de que el 4ngulo de giro del drbol accionado
16 sea slempre proporclonal al del érbol motor 13.

Esta relacidn ds treansmisién oorresponderfa conve-
nientemente, segin la clase de méquine que deba adcionar-
se, & un nimero de revoluciones minimo (m{nima falta de
uniformidad con un momento de giro mAximo) o a un nimero
de revoluciones medio (la menocr falta de uniformidad me-
dia posible para todo el cempo de trabajo) del arbol ac-
cionado 16. Como primera aproximecidn, es dscir cuamlo sl
desplazamiento del eje del rodillo 26 tiene lugar en 1f-
nes recta y radialmente con relacidn al eje del &rbol mo-
tor 13 y prescindiendo de la no unifomidad todavia exis-
tente en la transmisidn del movimiento entre los érganas
20 y 30 en la correspondiente relacién de'transmisién,
esta parte del perfil de la leva debgrfa estar constitul-
da por una porcidn de una espiral geométrica para satis-
facer esta condloidn. El perfil de la leva, puede también
gcorreglrse segin sea la separacidn final entre el e je ds
osellacidén del Srgeno 20 y el eje del rodillo 26 que obli
ga a una trayectoris curva del Ultimo y segin la relacidn
de transmisidn entre los érganos 20 y 30.

Fuera deo esta parte el perfil de la leva puede ger

cualquiera.




10

16

&0

b

30

- 19 -~

Si se emplea un perfil de leva, diferente de la
forma de excéntrica, en lugsr del aenillo 29 y Ge los ro-
dillos 28 deben emplearse otros medios, para mentensr los
rodillos 26 en contacto con la superficie de rodadura de
la leva, por ejemplo resortes gue prendan en los 5rganoé
oscilantes y que tiendan a hacerles oscilar de moio que
los rodillos 26 gean empujedos conbtre la superficie de ro
dadura de la leva. Estos resortes podr{an prender también
en los Srganos ogcilantes secundarios 30. Los rodillos de
articulacidn 34 son as{ empujados siempre por estos re-
sortes y por las fuerzas que dseben transmitirse de los
Srganos 20 a los 6rganos 30 contre 6l mismo lado de las
entalladuras 35 lo gue resulta ventajosa para obtensr u-
na marcha sin jusego del mecani smo,

Conforme otra variante, el perfil de la leva emplea
da en substitucidn de 1ls excéntrica 19 podrfa estar cons-
tituf{do por dos porsciones de arco simétrices con relacidn
al eje del &rbol 13, de modo que para una revolueidn de
este &rbol se produjeran dos movimientos completos de vai
vén de cada Srgeno oscilante primario 20, EL perfil de la
leva podrie ser por ejemplo unas elipse con centro en el
eje del &rbol 13. En ests caso es conveniente disponer un
niimero par de juegos de accionamiento (20, 30, 36, 47) .
fle modo dgue los 5rganos osolilantes 80, 30 efectuen siem-
pre dos movimientos simulténeos iguales ¥y opuestos con re
lacién & los Juegos de accionamiento opuestos ds los fr-
boles 13 y 16, que los acoplamientos de marcha libre 36
de ambos Jjuegos se encuentren siempre sooplados y gue sus
rusdas dentadas 47 accionen simulténeamente al pifidn 48.
I8s fuerzas de reaceldn y de masa del mecanismo estardn

siempre compensgdes con relacidn & los ejes de los &rbo-
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les 13 y 1l6. Para mesntener escasa 130:10%0&1?&(1 de

giro del arbol accionado 16 en igual proporcidn que en

el ejemplo representado, se necesita un nimero doble de
Juegos de accionsmiento que en este, es decir ocho, pues-
to que con ouatro juegos Unicamente no puede obtenerse un
giro uniforme y cont{muo del drbol 16, el mecanismo in-
atuso cuando se tolere uma gran no unlformided debe te-
ner por lo menos s8els Juegos ds accionamiento.

Conforme otra variante de sjecucién, el acciona-
miento de cada Grgano oscilante primario 20 podria temer
lugar a partir del &rbol 13 por medio d&e una manivela en
substitucidén de la excéntrica 19 y una biela acoplada &
un gorrdn de los citados Organos oscilantes. Esta varien-
te se representa esquemdticamente en la figura 10. En es-
te flgura se indics por 50 un brazo Qe manivela montado
en el 4rbol 13 y que lleve un gorrén de manivela 651. Es-
te estéd acoplado por medio de la biela 52 con el gorrdn
53 que a su vez estd montado en substitucidn del gorrdén
25 en el brazo 24 del Srgeno oscilante primario 20. E1
radio de lg manivela R, es deocir, la distancia del eje
del gorrén de manivela 51 al eje del &rbol motor 13 es
iguel a un tercio de la distancia entre este eje y ol e-
je de oscilacidn del Srgano 20, aun cuando podrfa también
ger mis pequeiio, El gorr&n 53 se encuentra a una distan-
cia de 1,4 R del eje de 0scilecidn del érgano 20, sobre
su brazo 24 y la longlitud de la biela 52 medida entre -
los ejes 8e 1los gorrones 51 y 53 a los que esté artieculs
da, debe ser précticaments igual a 0,9 hasta 1 vez la
distancia entre los sjes del arbol 13 y ds oscilacidén -
del érgano 20. En este ejemplo esta longitud equivale a
2,8 veces el radio @s menivela R es decir 0,933 veces la
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distancia citada. |

A cada revolucidn del arbol motor 13 el Srgaho os
clilante primario 20 efectila un movimi emto completo de
vaivén entre dos posiciones extremas en lass cuales el e-
je del gorrdn 53 toma las posiciones 53° y 53». La posi-
cién 53” de este gorrdn corresponde a una posicidn 51”7 y
la posicidn 53» a une posicidn 51» del gorrén de manive-
la 51, Si zepréaentamos de nuevo por o 8l angulo de giro
del Arbol motor 13, dalculado desde su posicidén de giro
para la posicidén 51° del gorrdn de manivela y por A el
angulo de oscilecidn del érgano 20 calculedo desde la po-
sioidn 517 del gorrén 51, la curva -a- para d44/d & en la
figura 12 nos de en dependencia de o« el pequefio dngulo
aegﬁn 8l que oscile el érgano 20 cuando el Arbol motor 13
gira de un pequefio dngulo 4 oL . Si el {rbol 13 glra uni
formemente y su velocidad angular de/dt es constante, dp/
d « constituye ls medida para la veloeidad angular d4/at
del orgeno oscilante 20.

Ia distancia (en este caso 1,4 R) entre el eje de
oscilacién del Srgano primario 20 y el gorrén 53 determi
na la no uniformidad de 43/d. Si esta distancie se ha-
oé mayor la no uniformidad aumentara. Practicamente debe
oscilar entre los 1{mites 1,2 R y 1,6 R.

Comparativements se ha trazado en la figura 12 una
curva b para los valoreé de d44/d & cuando el radio ds me-
nivela R fuera la mitad del de la figura 11 manteniéndo-
g8 iguales las medidas restantes. Este seria por ejemplo
el caso sl del modo ya conw ido se variara el radio R de
la manivela y con é1 la amylitud del movimiento de osci-
lacién del Srgano 20 a fin de variar la relacidn de trans

migidn del mecanismo. La curva de trazos b~ corresponds
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& la curva b aun cusndo en ella para facilitar la compa-
recidn, se ha empleado una medida tal para las ordensdas
que la ordenada de su cima sea‘ igual a ls ordensda de la
cima de la curve a-.

Si como en el ejemplo de las figuras 1 a 5 se en-
cuentran presentes cuatro juegos de accionamiento (20,
30, 36, 47), el Arbol 16 serd accionado por‘oada uno de
ellos durante el cuarto de revolueidn del rbol motor en
el cual la velocidad angular del Organo oscilante secun-
dario 30 y por regla general bambidn el del Srganc 0soi-
lante primario 20 de estae juego es la méxima., En la figu-
ra 11 se han indicado los 1fmites de ol para los cuales se
aplica lo dicho. De ella puede verse gue los 1{mites -
aA/d &« segin la curva -a— oscilan en 20 % y segin les
curvas b y b7 en 28 % del valor méximo de las ordenadas.

Miontras que la asccidén combinsda de los érganos os-
cilantes 20 y 30 no tenga lugar ninguna correccidén en ex-
ceso de la no unifornldad, resulta ventajosa una longi-
tud de la biela 52 escasa con relecidn al radio de mani-
vela, pera disminuir la no unifommided de giro del érbol
accionado 16, Ia figura 12 expresa as{mismo que en los
mecanismos conocidos ya citados, en los cuales ls vagia-
oidn &e 1a relacidn de transmisidn entre el &rbol motor
y el &rbol accionado tiene lugar variando el radio R de
la menivela, l& no uniformidad relativa del movimiento de
los drganos oscilantes y por tanto del glro del Arbol ec
cionado, es tauabo mayor cuanto menor es la amplitud de
movimiento ds los 5rganos’oscﬂantes ¥y por tanto el nime-
ro de revoluciones del &rbol accionado. Como ya se ha ai

cho esto no results conveniente en la mayor parte ds ca-

808 y se evita por el acclionamiento dsscrito 8e log &r-
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ganos oscilantes primarios ocon amglitud no varisble.
Debe observarse que el acoionamiento de los drga-
nos oscilantes primerios 20 por medio de msniveles y bie-~
la seghin la figura 11, es cineméticamente equivalente al
accionemiento por exoéntrica ¥ rodillos de las figures 1
@ 5 cuando el radio de manlvela R es igual a la excentri
cidad de la excéntrica 13 y la longitud de ls biela 52
entre los gorronss 51 y 53 ea igual a la suma de los ra-

dios de la excéntrica 19 y del rodillo 26.

FHotag Se reivindica gomo objJeto de esta patsntes

1., Meoanismo de transmisibén y cambio de velocida-
des, con relacifn de transmisién progresivamente varia-
ble entre un Arbol motor y un arbol aceionado en el cual
8l Arbol motor, al glrar, comunica & cada uno de varios
6rganos oscilantes primarios un movimiento oscilante de
veivén de amplitud constante, gue determing un movimien-
to oscilante d¢ vailvén de un drgenc oscilante ssecundario
acoplado al Srgano oscilante primario y acoplado ademis
con el arbol acoionado por medio de una disposicién de
marcha libre, pudiéndose variar la amplitud de este movi
miento oscilante de cada érgano oscilante secundario y
por tanto la relacidn de transmisidn, varfando la posi-
¢16n reciproca de los ejes de oscilacidn de los organos
oscilantes primerios y secundarios; caracterizado porgue
cada Grgano oscilente secundario estéd acopledo con el co
rrespondiente drgeano oscilante primerio por medio de una
articulacién cuya (istaneia & uno o & ambos ejes de o0s-
cilaeidn var{a, por lo menos pars una parte de las posi-
ciones relativas pdsibles de estos ejes ds oscilaoién, en

el transcurso de cada semiperfodo del movimiento de osci-~

lecifn, de tal mansra que ouando el &rbol metor gira a ve
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loocidad angular (déjdt) constante, la variscidn relati-
va de la velocidad angular (dr/dt) del 6rgeno osecilante
secundario es menor que la varhiacidn relativa de la ve-
locidad angular (d43/dt) del drgano oscilante primerio.

2. Mecaniamo segun la reivindicacién 1, caracteri-
zado porgue el drbol motor y el é&rbol accionado son coa~
xlales y los sjes de oscilacidn de los organos oscilan-
tes primarios y secundarios estén dispuestos simetrica-
mente con relacidn al eje comin de dichos &rboles.

3. Mecanismo segin las reivindicaciones 1 y 2, ca-
racterizado por que las distancias entre los sjes de os-
cilacidén 4s los drgenos oscilentes primarios y secunda-
rios y el citado eje comin de los Arboles motor y ascio-
nado son igueles.

4. ¥ecanismo segin las reivindicaciones 1 y 2 ca-
reeterizado por que los drgancs oscilantes de una clase
estén montados sobrs una parte comin oscilante alrededor
del citado eje comin de los drboles a fin 4 variar la
posicidn relativa de los ejes de oseilacidénde los Orga-
nos oscilantes primarios y secundarios.

5. Meoeniamo segin la reivindicacidén 1, caracteri-
zado por que cada Organo oscilente primario lleve monta-
do & cierta distancia de su eje de oseilacién unrodillo
que cooperas con una leva montada sobre el arbol motor.

6. Mecanismo seglinlas reivindicaciones 1 a 5, ca-
racterizado por que la leve €8s una leva de excéntrica.

7. Mecanismo segin las reivindicaciones 1, 2y 5
caracterizado.pcr qus el perfil de la leva estéa formado
por 40s o mis partes de arco simétricas con relacidn al
eje del arbol motor y por que el nimero de Srganos osoi-

lantes primarios es un nimero entero, miltiplo del nime-
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8. Mecanismo segfin las reivindicaciones 1, 2, 5 ¥

ro de sstas partes de areco.

7 caracterizado por que el perfil de la leva presentea
forza de elipse. _

9. Mecanismo seghn las reivindicaciones 1 a 5 ca-
racterizado por que una parte del psrfil de le leva @@
al girar el arbol motor en un sentido coopera con el ro-
dillo montado en el organo oscilante primsrio, durante a-
quelle pearte del movimiento oscilante del mismo en gque
este actus sobre el drgano oscilante secundario corres-
pondiente y la disposlciﬁﬁ de marcha libre de este dlti-
mo acciona al &rbol accionado, presenta forma tal gue pa-
ra una determinada distancia entre los ejes ds los 4rga-
nos oscilentes, el 6rgano oscilante secundario, el coope-
rar dicha parte del perfil de leva con el éitado rodillo,
oseila cada vez segiin un éngulo gue es proporcionsl al
angulo recorrido por el drbol motor.

10. Mecanismo segin las reivindicaciones 1 y 5 ca-
racterizado por que el rodillo montado en el drgeno os-
oilante primario, estéd mantenido en contacto con la su-
perficie de rodadura de la leva por medio de un elemento
que gufa con una superficie de gufa & distancia constan-
te~de dichs superficie de rodadura.

1l. Mecanismo segin las reivindicaciones 1, 2, 5 y
6 carascterizado por que el elemento de gufa estéd consti-
tufdo por un snillo libremente giratorio sobre su eje y
que rueda sobre elementos casda uno de los cuales es coa-
xial ocon el r0dillo ﬁontado en uno de los 6rganos oscilen
tes primarios,

12; Mecanismo segin las reivindicaciones 1, 2, 5,

6, 11 carascterizado por que los citados elementos estdn
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constitufdos por pequeifios rodillos de menor diémetro que

los rodillos citados ¥y que estén montados junto con ellos
en g0rYYones comunes Bobre los érganos oscilantes prima-
rios.

13, Mecanismo segin las reivindicaciones 1 y 5 ca-
racterizado por que el rodillo montado en los 6rganos 08~
cilantes primarios, estfd mantenido en contacto con la su-
perficie de rodadura de lg leva por medio de un resorte
gque prende én un drgenc oscilante.

14. Mecaniamo segin la reivindicacidn 1 caracterizs
o por que ceads Srgano oscilente primerio es accionado -
por el drbol motor por intermedio de una manivela montada
en 61 y una biela que esté scoplada con un gorrdn del or-
gano oscilante primario montado a cierta distancia del e-
je de oscilacidn del misumo.

15, Mecanismo segin las reivindicaciones 1, 5y 6
caractorizado por que lg distancia entre el eje dsl e¢ita-
do rodillo y el eje de oscilacidén es como minimum de 1,4
veces y como meximum de 1,6 veces la excentricidad de la
excéntrioca.

16, Mecanismo segin las reivindicaciones 1 al 14
saracterizado por que lg distancis entre el eje dsl go-
rrén montado en el drgano oscilante primario y el eje de
oscilacidén de este Ultimo es como minimum de 1,4 veces
Yy oomo maximum de 1,6 veces el radio de la citada manive
la.

17. Mecani smo de transmisidn y canmbio de velocida-

- desg.

Esta memoris consta de vei

tas por una sols cara.
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