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MEMORIA YR CRIPTIVA

que se acompaiia a la solicivua de

UNA PATENTE DE INVELCION

a favor de ETABLISSEMENTS LRLIL & QENIL S.A., entidad fran-

e

cesa, con residencia en GRELNUSLE (Prancia) - rue Henri Tarza,
por:

»Ul. ACUIULADOR DE EWERGIA?, con prioridad de la patente fran-
cesa nyfm. P.V.3617 Isere, solicitada en 7 Abril 195k.

La invencidn se refiere a dispositives para la acu-
mulacidn de energfa mecdnica, en los que la energfa es acu-
mulada tensando un resorte y restitufda engendrando un o=
vimiento de rotacidn.

Tiene por objeto un dispositivo de la fndole arri-
ba mencionada, en el cual le energfa acumulada no da lugar

mds que a impulsos principales axiales, siendo los ilmpulsos
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Otro objeto de la invencidn se relaciona con un

iales relativamente Qéb

dispositivo de la fndole arriba wencionada, en el cual el
moviniento de armamento es un movimiento de rotacidn en el
nismo sentidé que el movimiento de rotacidnbgroducido por
la descarga de la energfa.

Un objeto complementario de la invencién es un
dispositivo de la Indole anterioraente .rencionada, en el
que el momento de armamento, a lo largo 4sl recorrido an-
gular de armamento, pucde ser constant=, o »ien seguir una
ley cualquiera,

Otro objeto complenéntario de la invencidn es un
disgositivo de la fndole arriba mencionada, en el cual la
energfa, a lo largo del recorrido angular de restitucidn,
puede ser descargada unifornemente o de acuzrdo con una -
ley cualguilera,

Teniendo presentes estos objetos, el idisvositi-
vo segdn la invencidn comprende un resorte cuyo eje de com-
presidn coincide con el eje geométrico del arbol del meca-
nismo. Un wovimiento de rotacidn se transfor.a en wovimien-
to de trzslacidn siguiendo el eje de este arbol, y rec{pro-
camente, por mediacidn de dos levas cilZndricas circula-
res, una de cuyas bases, no plana, posee una Jorma espe-
cial gue presenta, observando su interseccidédn con la su=-
perficie lateral exterior del cilindro, una forma ués o me-
nos sinueoidal en direccidn a las directrices, es decir,
presenta alternativamente un punto elevado y otro bajo cu-
yas posiciones éngulares son funcidn de los 4dngulos atri-
bufdos a las manipulaciones de armamento y de restitucidn.

Ademds, el perfil de la leva se calculard para
que el momento de armamento sea constaonte en toda la lon-

gitud del recorrido angular de armamento y, si Se presen-
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ta el caso, para que la descarga de energfa se efectde a
nomnento motor constante en toda la longitud del recorri-
do angular de restitucidu.

A continuacidn se citard un ejemplo de puesta '
en prictica de la invencidn, haciendo resaltar las carac-
terfsticas renéricas anteriormente definidas y, al mismo
tiempe, las caracterfsticas nds especfficas del modo de
puesta en préctica.

En los dibujos que se acompa.an:i.

La fir, 1 representa el dispositivo visto en la
aireccidn de su eje longitudinal.

La fig, 2 es una vista del dispositivo en ei sen-
tico de la Ticcha M de la fig. 1, sin el uisvositivo motor
v con el resorte desarmédo. -

' La rfig. 3 es una vista en corte segdn la linea
III-11f de la 7ig. 2, y presenta el uaispositivo de soli-
darizacidn v desolidarizacidn del medio mobtor v del arbol
arrastrado.

La fig. 4 es una vista parcial del dispositivo,
mostrando la posicidn de las levas v de los rodillos cuan-
do el resorte estd armado, ’

La fiz. 5 es una vista en corte segin la linea
Vi de la fige 4 |

La rig. 6 representa esquemdcicuauente la genera-
cidn del perfil de las levas,

La fig, 7 muestra en perspectiva la leva 8 vis-
ta en la prolongacién de la lfnea que pasa por los puntos
bajos de su superficie.

La fig. 8 es una vista en perspectiva de la leva
8 girdda en aproximadamente 45% en relacién con la posi-
cidn de la lig. 7.

La fig. 9 representa esquendticamente el despla-
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zamiento de un rodillo para un 4niulo de rotacidn P de 1la
leva & desde la posicidn desaruada en la cual los puntos
bajos se encuentran enfrente de ella,

La fig. 10 representa el perfii desarrollado de
las dos levas y su posicidn, asf como las de los rodillos
cuandb el resorte estd desarmado.

La fire 11 representa el perfil desarrollado de
las dos levas v su posicidn, asf como las de los rodillos
cuando el resorte estd armado.

En la fig. 1, el ndmero (1) es el electroimdn
motor, cuya armadura estd articulada en (2) sobre la pa=-
lanca acodada (3) que pivotea en torno de un eje (4), so-
lidario ael bastidor (70) del dispositivo. La palanca aco-
dada (3) lleva un trinquete (5}, el cual, bajo la accidn
del resorte (6), engrana con la rueda ue trinquete (7).

. Ha de hacerse la observacidén de que la eleccidn
de este sistema motor no representa una caracterfstica de
la invencidne. Este puede ser reemplazauo por un motor gi-
ratorio, eléctrico o hidrdulico, o por un mando manugl cu-
vo movimiento se transmita a la rueda (7) mediante cual= .
quier dispositivo de transmisidn apropiado, reductor o no
reductor. .

La rueda de trinquete (7) es solidaria del me-
dio motor (8) que gira loco sobre el arbol arrastrado (9)
v una de cuvas caras constituve por s{ misma la‘leva que
sirve para la transformacidn del movimiento., dobre la ca~
ra de dicha leva ruedan dos rodillos miltiples(Xa y 10b)
gue giran sobre dos semi-ejes (11), solidarios de un man-
guito (53) montgdo sobre el arbol (9), figs. & v 5. Los
rodillos se componen de varios discos con el [in de te=-
ner en cuenta .las velocidades periféricas variables que
se ocasionan desdd ei disco interior'hasta el idisco ex=

terior.



e

105

110

115

120

125

130

135

= &=

La leva (8), que pﬁede girar en torno del eje (9),
pero que no se desplaza axialmente, actda mediante los rodi-
llos (10a y 10b) sobre la superficie de una segunda ieva 1lle-
vada por un manguito cilfndrico (12) que se monta loco so-
bre el arbol (9) v sobre el cual puede deslizarse, pero no
girar. Su rotacidén, en efecto, es impeaida por la cola (13),
cuyo extremo se'desliza sobre el eje (1l4), solidario del -
bastidor, atravesando dicho eje libremente una perioracidn
de la cola (13). La leva (12) se empuja contra los rodillos
(10a y 10b) meaiante el resorte (15), que sirve para acumu-
lar la energfa, v.que ha sido representado domo un resorte
helicoidal arrollado en torno del arbol (9). El. resorte -
(15) presiona sobre la leva (12) mediante el cojinete de
bolas (16). En su otro extremo, el resorte (15) se apoya
en el arbol (9) mediante la arandela tl?) v la tuerca (18),
que se enrosca sobre el extremo [ileteado del arbol (9).

Con el £fn de que los rodillos (10a y 10b) rueden
sin resbalar sobre las dos levas, se aplica a la leva (12)
una forma idéntica a la de la leva (8). Las dos levas son
exactamente idénticas, y se sitdan frente a frente, super-
poniéniose el verfil de la una sobre el perfil de ia otra
despuds de una rotacidn de 1802 en torno del eje portador
de rodillos (11). Asf vues, puede decirse que las dos le=-
vas se encuentran constantementce simétricas en relacidn con
el eje de rotacidn de los rodillos.

La rueda (7) y la leva (8), es decir, el cénjﬁn—
to que se puede considerar como el medio motor, giran lo=-
cos sobre el arbol arrastrado (9), pero se apovan mediante
el céjinete de bolas (19) sobre el manguito (20), hecho so-
lidario del arbol (9) por la clavija (21).

Sobre la rueda de trinquete (7), se sujeta un pla-

tillo (75) que lleva un tope {(22) y un dedo de arrastre (33).

A 17 LA i < o ok 2 ey s
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Cuando el resorte (15) estd armado, el tope (22) se acopla
en (23) con la palanca (24) y el dedo (33) se apoya sobre
la n»alanca (Bl)bpara el objeto que se describe a continua-
cién. |

Finalmente, de manera ya conocida, se encuentra
un trinquete anti-retroceso (26), sometido a la accién del
resorte (27), v que pivotea en torno del eje (28}, solida-
rio uel bastidor (fig. 11.

Como ya se ha dicho, las dos levas (8 y 12) tie-
nen perfiles idénticosry se encuerntran constantemente si-
métricas en relacidn con el eje (11) de los rodillos, de
tgl suerte que, cuando los rodilles se apoyan sobre las
levas, precisamente en los-pﬁntos bajos ae sus perfiles,
éstos entonces se encuentran exactahente enfrentados los
unos con los otros, v las levas en la posicidén en que se
encuentran nds cercanas entre sf. En este momento, el re-
sorte queda prensado al mfnimo (véase el perfil desarro-
llado en la fige 10). Del mismo modo, cuando los rodillos
se apoyan sobre las levas preciéamente en los puntos més
elevados de sus perfiles, €stos entonces se encuentran en
la posicidn mds distante entre sf, y el resorte queda ten-
sado al mdximo (véase el perfil desarrollado en la fig.ll).

El perfiil de una leva se realiza de tal suerte
que qada uno de los discos que constituyen los rodillos -
(10a y '10b) se apoye constantemente sobre su superficie,
con el fin de que la presidn se reparta uniformemente So-
bre el conjunto de rodillos. As{ pues, se puede trazar el
perfil de una leva con ayuda de un cilindro uel mismo did-

metro que el de los rodillos, y cuyoe eje, como el de estos

dltimos, coincidird con el eje de la leva y serd perpendi-

cular al mismo. En la realizacidn prictica de una leva, es-

te cilindro, por ejemplo, puede ser una fresa Cilfndriéé

‘
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arrastrada por una fresadora. Se hard describir a este Ci-

170 lindro, con relacién a la leva, el mismo movimiento que se

desea realicen durante el funcionamiento los rodillos. : ;
Si se consulta la fig. 6, se encuentra en (56) el -
cilindro de generaci6n cuyo eje XX*, ge encyentra en T con '
el eje YY* de la leva (8), al que, adeuds, es perpendicu-
175  1lar. | -
Suponemos que la leva (8) puede girar en torno '
. de su eje YY* sin poder desblazarse longitudinalmente; el-
centro O de su base serd, vues, fijo sobre YY?, Je deter-
minard la posicidn angular de. la leva (8) por el dngulo
180 que forma un radio OA que desemvboca en un punto A de la le-

va con la direccidn fija 02 procedente de U y perpendicu-~

lar a YY?, Lste dngulo se llamard{. Suponemos ahora que .

el eje XX* de los rodillos no nuede girar en torno de Yy

vy estd sometiuo a desplazarse en el plano YOZ, permane= -
185 ciendo constantemente;peiﬁendicular al éje YY*. Se deter-~

minard su posicién por la distancia t que separa el punto

de coincidencia T del punto iijo O,

El movimiento del cilindro generador (56) con
relacidn a la leva (8) puede ahora ser completamente de-
190 finido por el conocimiento de la distancia t que corres- .
ponde a la posicidn angular £ de la leva. Se puede defi-
J nir, por ejemplo, uné. funcidn £ pnieﬁdo ta p,comot =='P,' .
Esta funcién se determinard, de una parte, por la ley se-
gdn la cual el trabajo de armamento debe ser efectuado, ©
195 en otras palabras, por la ley deseada para la variacidn
Jdel momento resistente de armaﬁento, v ae otra parte,por
la ley segin la cual se desea obterner la restitucidn de
la energfa acumulada, es decir, la variacidén del momento -
motor. A tftulo de ejgmplo, se ha elegido un momento.congé- f

200 tante para el armamento, as{ como para la restitucidn,rea-~ L



205

210

215

220

225

230

227898

lizdndose un solo c{rculo de armamento y de restitucidén pa=-
ra un giro’compieto de la leva (8). En estas condiciones, y

para una disposicién de levas y de rodillos tal como se ha

representado en la fig. 2, el perfil producido por el cilin- &

dro (56) sobre la leva (8) comprender{ dos puntos altos.y'fi% °
dos puntos bajos debido a la_preseﬁcia de dos juegos de ro- ;
dillos. La.separacidn'angular entre dos puntos altos es de
1808, as{ cbmo,'por otra parte, entre dos puntos bajos y,
mfs generalmente, entre dos puntos correspondientes de una
misma leva, presentando ésta en un giro completo dos perfi-
les idéunticos, sobre cadg uno de los cuales se apoya un juew
zo de rodillos. La separacidn angular entre un punto ailto -
y el punto bajo siguiente corfesponde al perfodo de resti-
tucidn de la energfa acumulada; se ddaptard al 4ngulo de
rotacidn del sistema.a arrastrar. Se puede, por supuesto,
segdn el mismo principio ejecutar levas que, para un giro
completo de la leva {(8), comprendan varios perfodos de ar-
mamento y restitucidn.

La fig. 6 muestra esquemdticamente la obtencién
del perfil de la leva por el movimiento coordinado del ci-
lindro generador (56). La fig. 7 muestra en pefspectiva“la
leva vista en uireccidn de la 1fnea que une los puntos ba-
jos de su superficie., La fig. 8 muestra en perspectiva la
leva girada en aproximadamente L5% en el -sentido de la flee
cha Q. ‘

Como va se ha dicho anteriormente, la leva (8)

~ puede girar, pero . no puede desplazarse por la longitud-de

su eje, y la leva (12), por el contrario, puede deslizar-
se sobre al arbol (9), pero no puede girar, Los rodillos
(10a y 10b), -cuando el resorte (15) estd desarimdo, se en=
cuentran entre 1os puntos bajos de las Gos levas. Si desig-

namos con hc la distancia entre los dos plancs que pasan
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mds bajas del perfil, se determinard el didmetro de los ro-

dillos dg de tal suerte que, para cualquier posicién rela-

tiva de las levas y los rodillos, las superficies de dos lew. -

vas no puedan entrar directamente en contacto. ista condie
cién se realizard de seguro si el diduetro de los rodillos
es superior a 2hc. Al suponer ashora que la leva (8)'empie-
za a girar a partir de la posicién O (rodillos en los pun-
tos bajos) en el sentiao de la flecha F, fig. 9, aquella -
tenderd a desplazar el rodillo (10a) en el mismo sentido. -
Hientras el rodillo estd sostenido entre la leva (8) y la
leva (12), vy las fuerzas de presidn que se ejercen sobre

el rodillo son todavfa diametralmente opuestas, debido a -
la identiﬁad de los perfiles de las dos levas. Resulta dé
ello que el rodillo no tiene tendencia aljuna a deslizarse
con relacidn a la wa o la otra de las levas y solo puede
rodar soobre estas Ultiuas. Nos encontrauos en presencia del
caso bien conocido en el que un rodillo es sostenido entre
dos superficies paralelas, de las cuales una es iija en tan-
to la otra se desplaza y arrastra el rodillo. ¢ sabe gque-
en virtud de las leygs de la cinemdtica, el desplazamien-
to del centro del rodillo serd{ pues la mitad del desplaza-
miento correspondiente a la superficie mévil. Zn otras pa-
labras, para obténer un desplazamiento angular dado del ro-
dillo (10a}, la leva (8) en todo caso deberd ejecutar un
desplazamiento angular doble. Si designamos por h(¥/2) la
distancia entre el centro del rodillo y la base de la le-
va para un desplazamiento angular de la leva (8) igual a
¥, el espacio entre las bages de las dos levas serd: H(Y) =
2n(P/2). En la fig. 10 se ha representado esquemfticamente
y a escala reducida el perfil desarrcllado de las dos levas

(8 y 12), asf como los rodillos ae la fig. 2 en la posi=-

T L
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cidn que corresuvonde al resorte desarmado, Suponiendo que

el armamente del resorte y la restitucidn de la energfa acu-
mulada se consigan mediante un giro completo de la leva -
(8), vy que el 4ngulo de rotacidn durante el perfodo de res-
titucidn sea3, se tendird el 4ngulo de armemento & = 3602 -
/B, v el espacio angular entre un ounto alto v el punto ba-
jo siguiente de la leva (B-C) serd igual a/f/2, El espacio
angular entre un punto bajo y el punto alto siguiente (B-B)
correspondiente al perfodo de armamento serd, pues: 180 -
B/2. Con el {fn de facilitar la representacién en la fig.
10, se ha supuesto que el dngulo de rotacidn del sistema a
arrastrar es de 1202, por lo que se obtiene el dngulo de -
armamento a 2402, Burante el armamento, la leva (8) gira-
'ré, pues, 2402 en el sentido de la flecha F, y los rodillos
1209, y durante la restitucidn,_reSpectivamente 1202 y 602,
Esto es lo que muestra la fig. 11. nefiriéndose a la fig.l10,
el punto alto A, al desplazarse segin la flecha F (corres-
pondiente a la flecha F de la fig. 2), describe un dngulo
de 2402, Durante dicho movimiento, el rodillo 10b remonta
la pendiente de armamento C hasta A sobre la leva (8), y de
C* a A’ sobre la leva (12), describiendo asi un 4ngulo de
1202, Llega asf a la posicidn indicada en la fig. 1l. Du-
rante este movimiento, se ha empujado la leva (12) en una
distancia de 2hc, el resorte (1l5) se encuentra comprimido
en 2hc¢ y completamente armado. Bl periocdo de armamento, ‘en
este instante, se considera terminado. Uurante la restitu-
cign, la leva {12) empuja el rodillo (10b) por su pendieq—
te Asl?, el rodillo se desplaza 60R y hace girar la leva

(8) en 120%, siempre en el sentiuo de la flecha F, apoyédn-
dose sobre su pendiente AD; El resorte (13) se detiene,by
el conjunto .vuelve a la posicién indicada en la iig. 10,

Los rodillos han efectuado medio giro mientras que la le-
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va (&) efectda un giro completo. El rodillo (10a)es, pues,
sustitufdo por el rodillo (lOb),.y recfprocanente. BEstos
movimientos han sido explicados para el rodillo (10b), Se

300 comprenderd que los dos rodillos, montados simétricamente ‘ :

a los dos lados del arbol (9}, siempre efectuardn movimien-
? : tos idénticos. En la prdctica, se procurard que los rodi-

llos sobrepasen ligeramente los puntos altos al Iinal del

Py

f armamento disponiendo el enganche del arbol motor (22 y 23) |

;' . 305 de modo que se evite que el dispositivo entre en punto muer=-
to, lo que impedirfa disponer de un momento de salida para
el perfodo de restitucidn.

La unidn del medio motor con €l arbol arrastrado

& ‘ puede tener lugar de diversas maneras, segin que el arbol .

310 arrastrado hava dé'girar siempre en el mismo sentidq que
el medio motor, con el cual puede ser solidario o simple- '
mente solidario durante el perfodo de restitucidén de la -
energla, o segdn.que deba girar alternativamente en los des
sentidos, Las soluciones son de técnica conveucional. A tf-

315 tulo de ejemplo, se ha supuestd que el arbol (Y) era soli-
dario uel arbol'de ﬁn disyuntor. Por consiguiente, debe pb-
der girar alternativamente en los dos sentidos. En este ca-
so, el manguito (20) lleva una biela (29) provista de un
eje (30) en torno del cual pivotea la palanca de enganche

320 (31). 3ajo la accidn del resorte (34), la uia de enganche
(32) de la palanch (31) se puede eﬁganghar con el dedo de
arrastre (33}, solidério del.plétillo-(75) v de la leva - ;
(8). En su otro extremo, la palanca (31) lleva el rodillo- - |
(35); que pueue chocar con el .tope (36), fijo sobre el bas-

325 tidor, lo que proveca la oscilacién de la palanca, y el
desenganche de la uﬁ§3ﬁ32).y;el dedo (33).

El funcionamiento del conjunto es el siguientes:
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' En'la posjcidn representada én la fig. 2, el dis=
poéitivo estd desarmado, los rodillos (lUa y 10b) se encuen-
tran en los puntos bajos de las dos levas (8 y 12). 3i se
excita periddicamente el electroimdn (1), 4ste hace girar
lentamente la rueda (7) por el juego cldsico del trinque=
te, en el sentido de la flecha F, figs, 2 y 3. La leva (8)
gira, los rodillos (10a y 10b) empujan la leva (12), ten-
sando el resorte (15). Cuando los rodillos alcanzan exac- ' !
tamente los puntos altos de dos levas (fig. 11), el resor- §
te (15) se encuentra tensado al mdximo. Al continuar hacien-
do girar ligeramente la'leva'(S) en el sentico de la fle-
cha ¥, el resorte, al destensarse, (iende pués a provocar
seguidamente la rotacidn de dicha leva en. el seutido en =
cuestidn. Jesiués de un débil movimiento en vacfo, el de-
do (22) se detiene sobre la ufia (23) de la palanca (2&),
y la leva (8) se encuentra inmcvilizada, Bl resorte, pues,

se mantiene armado. Al mismo tiempo, el dedo de arrastre

L e MR A A 1 ARG

(33) ha llegado a engancharse detrds de la uia (32) de la
palaﬁca {31), fig. 3. 5i se opera sobre la palanca (24) :
para liberar el enganche que mantiene el dispositivo arma-
4o, el gatillo del resorte (15) provoca la reanudacién de
la rotacidn de la leva:(8), siempre en el sentido de la -
flecha F. El medio motor arrastra el arbol (9) por la ac-
cidn del dedo (33) sobre la palanca (31). Esto constituye
la carrera de enganche, hasta que la palanca (31) choca con
el tope (36) y oscila, terminando as{ la etaua de enganche.

In este momento, o mejor, después de cierta carrera suple-

mentaria, los roaillos {10a y 10b) llegan a encontrarse -
otra vez entre los runtos bajos de dos levas. i se ha ope-

rado con exceso de energfa, la velocidad angular al final

del enganche no es nula, y los rouillos, bajo el efecto de ¢

la energfa cinética almacenada en las piezas giratorias,

*
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360 puede remontar una parte de la pendiente de armamento sub-

siguiented, provocando un rearmamento parcial del resorte
(15). EL trinquete (26), Ifig. 1, previene todo retroceso.
El acumulador de energfa uescrito anteriormente
posee, entre otras, las siguientes ventajast estd consti-
365 tufdo por un solo arbol, la energfa acumulada no da lugar

principalmente mds que a los empujes uirigidos segin el - P

eje de este arbol, halldndose éste sometiao a la traccidn

y el conjunto de las piezas que se montan sobre dicho ar-

A T e e i AT

oo vo, encontrdndose sometido a la compresidn. Los empujes -
370 radiales que se ejercen sobre los paliers y los soportes

i de las piezas sobre el arbol son relativamente débiles.BEl

xe

nimero de piezas puestas en juego es reducido, lo que ha-

ce el dispositivo a la vez econdmico v poco complicado. -

Se ha supuesto, en el ejemplo elegido para la

375 ilustracién, gque el dispositivo arrastra un disvuntor. Je
comprenderd que el udisvositivo segdn la invencidn puede ‘
incluir cualquier otra aplicacidn aproniada, como por =

ejemplo arranques de motor, de mdquinas giratorias, etCe=

Descritas suficientemente la naturaleza v alcan-

380  ce de la invencidn y la manera como la misma puede ser lle-
vada a la préctica, se reivindican a tftulo privativo las

siguientes particularidades sobre las cuales ha ae recaer

@ -
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la concesién del pri#ilegio de PAVENIE DE INVENGION que Be
solicita.
385 18,~ Acumulador de energfa, en el cual la energfa
es acumulada tensandO»un reéorte ¥ restitufua proauciendo'
un movimiento de rotacidn, caracterizado porque el eje de
compresidén ﬁel fesorte coincide con el eje de roﬁacidn del
movimiento de arrastre, :
390 2&,- Acumulador, segidn 1), caracterizado porque 3

. la compresidn del resorte tieme lugar por medio de un mo-

n

E ' vimiento de rotacién en torno del eje de movimiento de arras-
tre.

38 ,~ Agumulador, segun 2), caracterizado porque

s 395 la rotacién de los movimientos de armamento y .de arrastre

i
4
}
H

en torno del eje comin tiene lugar en el mismo sent idoe
48 .- Acumulador, segdn 3), caracterizado porque
la transformacidn del movimienﬁo giratorio de armamento en
movimiento de traslacidn para la compresidn del resorte,
400 v la transiornacién del movimiento de traslacién resultan- g
te provocado por el gatillo del resorte en movimiento gi- h

ratorio de arrastre, tiene lugar mediante por lo menos un

cuerpo rodante entre dos caninos de rodamiento circulares

gque poseen un eje comin y que presentan cada uno por lo =

5
r
i
¥
2y

405 menos un punto alto y un punto bajo en plano tangencial,

perpendicular al eje comdn, siendo tales las dos superii=-

¢ies Ge rodamiento que pueden coincidir despuds del retor-
no de una de ellas en relacidn con el eje del cuerpo ro-

dante, estando sometido uno de estos caminos de rodamien-

410 to directamente a la accidn del resorte -e inmévil en ro-

tacidn, mientras que el otro camino de rodamiento puede -

estar solidario selectivamente en rotacidn con el movimien-

to giratorio de armamento y con el movimiento giratorio de

ol arrastre.
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58 4.~ Acumulador, segdn k), caracterizado porque

el camino de rodamiento Yltimamente citado es solidario
permanentenente con el medio métor y puede ser solidario
del arbol arrastrados

68 .= Acumulador, segin 4), earacterizado porque
un tope perumite detener el movimiento de arrastye cuando
1a energfa acumulada alcanza su valor mdximo,

76 .= Agumidador, segdn 5}, caracterizado porque
la solidarizacidn del medio motor con el arbol arrastra-
do se efectda por una palanca-oscilénte provista de una
uiia de enganche, cuyo eje es solidario de uno de estos =
drganos y cuya ufia de enganche se dispone para poder enw
gancharse con un elemento solidario dsl otro érgano,efece
tudndose la desolidarizacién al final de la maniobra de
arrastre por oscilacidn de la palanca provocado por un tow
p8 iijoe o

B8 ew #UN ACUMULADCR.DE EldRGIA»,

Todo -segdin queda expuesto en la precedente lee

moria qub consta de quince hojas: foliadas y mecanograllae

' das por una sola cara ¥ hojas de dibujos que & la misma

8e acompaian.

Madrid, 26 Marszo 195% .
» TS MERLIN & GERIN S.A,
Pe.As ’ ' o
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