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a favor de
COMERCTIAL VASLIN ESPANCIA, SeL. — de nacionalidad espafiola -
domiciliada en Salamanca, n? 62 - VALENCIA,

pors

"Mecanismo automdtico cembiador de velocidades”
) ==30003 )

Memozxia Descript ivaeae

la presente patente tiene por objeto un mecanismo
automdtico cambiador de velocidades aplicable a la polea o
al drgano de accionamiento de una méquina, para proporcio-

nar una variazcidn automdtica de la relacidn de transmisidn
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entre esta polea v el 4rbol de la méquina, segin las va-
riaciones del par transmitido, de manera que la potencia se
mantenga constante.

Al poner en funcionamiento la méquina, este meca-
nismo permite obtener una transmisién directa entre la po-
lea y el drbol, hasta que el par transmitido alcanza un va-
lor previamente determinado, en cuyo momento cambia auto-
ndticemente la relacidn de transmisidn, efectudndose é€sta
a una velocidad reducida o de régimen que se mantiene mien-—
tras el par transmitido no sobrepasa un cierto 1fmite., Si
el par transmitido aumenta por encima del citado 1fmite, el
mecanismo desacopla la polea de accionamiento y vuelve a
acoplarla con el £rbol de la mdquina cuando el par vuelve a
descender a su valor normal, para mamtener constante la po-
tencia transmitida.

Este mecanismo esté constitufdo esencialmente por
un tren epicicloidal o sistema planetario de engranajes que
transmite el movimiento entre la polea u drgano de acciona-
miento y el 4rbol de la mdguina accionada, en combinacidn con
unos medios sensibles a las variaclones del par transmitido.
Estos medios permiten acoplar la polea con la armadura porta-
satelites del sistema plancetario de modo que ambas giren so-
lidariamente, y son accionados automdticamente cuando el par
transmitido sobrepasa un valor determinado, desacoplando la
rolea de la armadura porta-satelites, de modo que ésta ﬁueda
girar libremente con relacidn a la polea sobre el drbol ac—
cionado, inmovilizando luego la armadura y volviéndola a po-
ner en libertad sucesivamente seglin que el par transmitido
varie por debajo o por encima del citado valor determinado,
manteniendo as{ constante la potencia transmitida.

Dichos medios sensibles a las variaciones del par
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transmitido, estan constituidos por una leva giratoria ex-

céntricamente sobre la armadura porta-satelites, provista

de un brazo que puede prender en una muesca o cavidad de la
llanta de la polea haciéndola as{ solidaria con la armadura
porta-satelites, y que estéd provista ademds de una espiga
que, en determinadas condiciones, puede quedar retenida por
un tope fijo inmovilizando asi la armadura porta-satelites.
La citada leva estd ademds combinada con una palanca arti-
culada sobre la armadura y sometida a la accidn de un resor-
te, la cual estd provista de un rodillo que actda sobre el
borde de la levea tendiendo a hacerla girar, y puede encajar
en dos muescas o escotaduras de dicho borde de la leva fi-
jéndola en diferentes posicioness E1 conjunto estd dispues—
to de tal manera que cuando el citado rodillo de la palanca
encaja en una de las escotaduras de la leva, el brazo soli-
dario de la misma encaja en la cavidad de la llanta de la
polea, y cuando dicho rodillo encaja en la segunda escota-
dura de la leva, el brazo se desprende de la cavidad de la
llanta de la polea y 2l mismo tiempo la espiga de la leva
queda retenida por el tope fijo mencionsdd.

En los planos adjuntos se representan una forma de
ejecucidn del mecanismo automgtico cambiasdor de velocida-
des, objeto de la presente patente.

Ia figura 1, es una seccidn axial del conjunto del
mecanismo.

Ia figures 2, representa esquemdticamente el mismo
mecanismo visto de frente, con los medios sensibles al par
transmitido en la posicidn de transimidn directa.

Ia figura 3, es un detalle a mayor escala en seccidn
axial del mecanismo, mostrando la disposiciéﬁ de los medios

sensibles al par transmitido en la misma posicidn debla fi-~
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La figura 4, representa esquemdticamente los ci-

gura 2e

tados medios sensibles, en la posicidn correspondiente a
la transmisidn con reduccidn de velocidad.

La figura 5, es una vista semejante a la mterior,
en la posicidn libre o de escapee

Las figuras 6, 7 y 8 son detalles esquemdticos de
las posiciones de los medios sensibles cprrespondientes a
las figuras 2, 4 y 5, respectivamente, vistos por su parte ~
posteriore ‘

Este mecanismo automftico comprende una polea -l
accionada por medio de una transmisién apropiada, la cual
v€ £ijada por su cube -2- & un pifin dentado -3~ que gira
libremente sobre el drbol -4~ de la mdquina accionada. So-
bre este mismo drbol -4~ gira libremente una armadura porta-
satelites -~5-, que lleva dos ejes —6— sobre cada uno de
los cuales giran dos satelites -7-8- unidos entre sf, en-
granando los dos satelites =7—- con el pifidn dentado =3~ so-
lidario de la polea -1l-, y los otros dos satelites -8- con
una rueda dentada -9- fijada sobre el 4rbol accionado —4-,
constituyendo asi su conjunto un sistema planetario o epi~
cicloidal de engranajes gue acopla la polea de- accionamiento
~1- con el drbol accionado —4—.

Sobre la armadura porta-satelites —5-, v4 montada
giratoria excéntricamente una leva -10-, de la que es soli-
dario un brazo -~1l- gue puede prender en una cavidad -12=;
que pressenta la llanta de la polea -1-, as{ como una espiga:
-13— que se prolonga hacia atrds paralelamente al eje del
mecanismo, y que en determinadés condiciones puede tropezaf
contra un tope fijo -l4- de la armazdén de la mdquinae. Ia

leva -10- presenta en su borde dos escotaduras —15- y —16=,
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y ante ellas v4 dispuesta una palanca -17-, articulada en
~18- a la armadura porta-satelites, y provista de un rodi-
1lo -19- que, por efecto de un resorte —-20- que actda sobre
el extremo de la palanca -17-, se apoya constantemente con-
tra el borde de la leva -10-, pudiendo encajar segin los
casos en una u otra de las escotaduras —15- 0 -16-.

Como ya se comprende, y de acuerdo con la teoria
de los sistemas plandarios de engranajes, si la polea -l-
¥ la armadura porta-satelites —5- se hacen solidarias en-
tre sf, ambos drganos giraran conjuntamente con el &rbol
-4-, obteniéndose as{ la transmisidén directa, mientras que
si la armadura porta-satelites -5- queda libre, de modo que
pueda girar independientemente de la pclea -1- con rela-—
cidn al drbol —4-, dicho &rbol deja de ser accionado por
la polea -l1-, girando entonces la armadura -5- en sentido
contrario al de la polea, puesto que la relacidn del tren
de engranajes es inferior a la unidade Por dltimo si la
armadura porta-gsatelites —5-~ queda inmovilizada con rela-
cidn al resto del mecanismo, la polea -5~ accionard el 4r-
bol -4- con la reduccidn &e velocidad determinada por la
relacidn entre los nimeros de dientes delas ruedas y los

pifionese

El funcionamiento del mecanismo es el siguiente.

Antes de poner en marcha la mdquina, se dispone la
leve -10~ en la posicidn correspondiente a la transmisidn
directa representada en las figuras 2 y 3, en la cual el bra-
zo -11- prende en la cavidad -12- de la polea, encajanio en-
tonces el rodillo -19- de la palanca -17-, en la escotadura
=15~ de la leva, porrla accidn del resorte =-20-. Al ponerse
en marcha la mdquina, la polea -l- acciona directamente la

armadura porta-satelites —=5- por medio del citado brazo <11%,
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de la escotadura -15- de la leva, y del rodillo ~19- de
la palanca, girando el conjunto del mecanismo en el sen-—
tido de la flecha F de la figura 2, ZEs decir, se obtie-
ne de esta manera la transmisidn directa entre la polea ~I-—
y el drbol -4-. In este caso, la espiga -13- gqueda situa-
da con relacidn al tope fijo -14-, en la posicidén represen-
tada en la figura 6, en la cual la flecha Fl indica el sen-
tido de rotacidn del conjunto alrededor del eje Oe

Mientras el esfuerzo transmitido al brazo -ll-, no
sea suficiente para desalojar el rodillo ~19- de la escota-
durs -15- de la leva, continuard transmitiéndose directa-
mente el movimiento, pero si, por el contrario, dicho es-
fuerzo aumenta lo suficiente para vencer la resistencia quse
opone el resorte -20-, el rodillo -19- se desprende de la
escotadura -15- de la leva, y &sta oscila entonces alrede-
dor de su eje hasta encajar el rodillo -19- en la segunda
escotadura -16~, mientras al mismo tiempo el brazo -1l- se
desprende de la cavidad -12- de la polea, tal como puede
verse en la fijura 4 Resulta entonces que la armadura porta
satelites -5~ deja de ser solidaria de la polea y empieza a
girar en sentido opuesto a la misma, es decir, en el sentido
indicado por la flecha F2 de la figura 7, dejando de trans—
nitirse el moviniento al &rbol ~4-. Durante este giro de
la armadura -~5-, la espiga -13-~ tropieza contra el tope fijo
-14~, guedando as{ inmovilizada la armadura -5- con rela—
c¢idn al resto del mecanismo, y se transmite entonces el mo--
vimiento entre la polea -1- y el 4rbol —4~ con una cierta
desmultiplicacidn que depende de la relacidn entre los mi-
meros de dientes de las ruedas y de los pifiones del siste-
ma. La fuerza con la que la espiga -13—~ se apoya contra

el tope -14-, es proporcionai al par transmitido, y por tan-
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to a la potencia ftransnitida, mientras la velocidad de
rotacidn de la poleca sea constantee

Ahora bien, cuando dicha fuersza aumenta,'alcanzane
do un valor superior a un limite determinado capaz de ven—
cer la tensidn del resorte -20-, el rodillo -19- se despren—

de de la escotadura -16— y al mismo tiempo la leva -10- gira

en el sentido de la flecha F3 de la figura 8, con lo que la

espiga -13- se aparta del tope fijo -1l4-, quedando asf 1li~
bre la armadura porta-satelites que empieza a girar en sen;
tido opuesto al de la polea, es decir, en el sentido de ia
flecha F2 de la figura 7, y deja por tanto de ser‘accionaQO
el drbol ~4-. Al mismo tiempo, y por la accidn del resorte
-20-~ el rodillo -19~ empuje a la leva -10-, haciéndola gi-
rar hasta encajar nuevamente en su escotadura ~l6-, y por
efecto del giro de la armadura porta-satelites -5-, la es~
piga ~13- vuelve a tropezar contra el tope fijo -l4-~ inmo-
vilizando nuevamente la armadura. Si la reaccidn del +tope
-14- sobre la espiga -13- ha disminuido entretanto, el &r-
bol -4~ vuelve a ser accionado a la velocidad reducida, en
caso contrario, es decir, si dicha reaccidn continua siendo
mayor que el lfmite determinado, la espiga -13- se desprende
de nuevo y as{ sucesivamente. . |

Cuando se desee obtener la transimisién directa, se
detiene la méquina y vuelve a colocarse la leva -~10- en la
posicidn inicial correspondiente a la figura 2,

Debe entenderse que en la realizacidn prdctica de
este mecanismo podrdn introducirse todas aquellas variacio-
nes de detalle gque no alteren sus caracterfsticas esencia-~
lese :

===z N O T A immme—m

Se'reivinéica como objeto de esta patente:
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le~ Mecanismo automdtico cambiador de velocidades,
que proporciona una transmisidn directa entre un drgano de
accionamiento y un drbol acclonado, el paso automdtico a
uns velocidad inferior cuando el par transmitido alcanza .
un valor determinado, y la limitacidn automdticg & un valor
constante de la potencia transmitida a dicha velocidad in-
ferior, caracterizado por comprender un tren epicicloidal
0 sistema planetario de engranajes que transmite el movimien-
to entre el drgano de accionamiento y el drbol accionado, en
combingcidn con medios sensibles a las variaciones del par
transmitido, los cuales acoplan la armadura porta—-satelites
del sistema con el Srgano de accionamiento de manera que es—
te drgano y el d€rbol accionado giren solidariamente propor-—
cionando la transmisidn directa del movimiento, desacoplan
autondticamente ambos dSrganos e inmovilizan la armadura por-
ta-satelites con relacidn al resto del mecanismo, cuando el
par transmitido sobrepasa dicho valor determinado, efectuan—
do la transmisidn con reduccidn de velocidad, y dejan en li-
bertad e inmovilizen sucesivamente la armadura porta-sateli-
tes, segﬁn gue el par transmitido varie por encima o por
debajo del citado valor, para matener constante la potencia
transnitida.

2.~ llecanismo segin la reivindicacidn anterior, ca-
racterizado porgue los medios sensibles al par transmitido
comprenden una leva giratoria excéntricamente sobre la ar—
madura porta-satelltes, provista de un brazo que puede pren-—
der en un alojamiento apropiado del drgano de accionamiento
haciéndolo solidario de la armadura, cuya leve presenta ademds
una esplga gque en determinadas condiciones tropileza contra
un tope fijo, inmovilizando la armadura porta-satelites con

relacidn al resto del mecanismos.
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34~ Mecanismo segin las reivindicaciones anteriores,
caracterizado por comprender una palanca articulada a la
armadura porta-satelites, provista de un rodillo y someti-
da a la accidn de un resorte que mantiene dicho rodillo cons—
tantemente aplicado contré el borde de la leva, la cual pre-
senta dos escotaduras en las que pueden encajar dicho ro-
dillo, de ménera que cuando el rodillo encaja en una de las
escotaduras de la leva, el brazo solidario de la misma pren—
de en el alojamiento del dSrgano de accionamiento, y cuando
el rodillo encaja en la segunda escotadura, el citado bra-
zo se desprende de su alojamiento y la espiga de la leva
tropieza contra el mecanismo de tope f£ijoe

4o— Mecanismo segin las reivindicaciones anteriores,
caracterizado porque la armadura porta-satelites lleva uno
0 varios satelites formados cada uno por una rueda dentada
y un pifidn soliderios entre si; que engranan respectivamen-
te con un pifidn dentado solidario del drgano de accionamien—
o y con una rueda dentada solidaria del drbol accionadoe.

5e~ Mecanismo automdtico cambiador de velocidades,

Esta memoria consta de nueve péginas, escritas por

una sola carae.

BARCELONA, 4 () JUL. 1950
Pele
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