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MEMORIA DESCRIPTIVA
El objeto del presente Modelo de Utilidad lo cons- 

tituyey como su nombre indica, un dispositivo mejorado de meca­
nismo variador de la velocidad mediante poleas de geometría va- 

5 riable.
Hasta la fecha los mecanismos variadores de velocidad 

mediante poleas de geometría variable, se han conseguido por 
medio de poleas para correa de sección trapecial, las cuales 
poleas están constituidas por dos platos en forma de tronco de 

10 cono de forma que sus generatrices coincidan con los lados no 
paralelos del trapecio formado por la sección de la correa.Uno 
de estos platos permanece fijo, mientras el otro se desplaza 
axialmente, logrando con dicho desplazamiento una mayor o menor 
separación entre ambos platos de forma que la correa trapecial 

15 a su vez se desplaza radialmente entre los platos, lográndose 
con ello que la correa en su desplazamiento radial, váya adqui- 
riendo diversos valores en su diámetro de giro. **

La contrapolea, que une la correa con la antes descri­
ta polea de geometría variable, puede ser una polea plana de 

20 diámetro fijo o asimismo ser otra polea de geometría vá&table; 
en el primer caso para obtener la variación de la velocidad es 
necesario aumentar la distancia entre ejes de ambas poleas, lo 
que generalmente se consigue mediante un dispositivo tensor cons­
tituido por una plataforma que soporta el eje de la polea de 

25 geometría variable cuyo desplazamiento se obtiene por medio de
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un tornillo y tuerca, accionado por un volante; en el segundo 
caso la distancia entre ejes permanece fija, siendo la contra­
polea capaz de desplazar axialmente uno de los platos que la 
constituye, de forma quede compensado su diámetro de giro res- 

5 poeto al correspondiente a la polea que está unida mediante 
la correa.

En el primer caso el campo de variación de la veloci­
dad que se obtiene es relativamente reducido, mientras que en 
caso de emplear una polea y una contrapolea de geometría varía­

lo ble, se logra un campo de variación de la velocidad más amplio.
Este proceso que se describe tiene como inconveniente 

el que para obtener la variación de la velocidad, la correa tra-
pecial debe seguir el plato móvil en su desplazamiento,axial,

* * * ̂lo que significa la existencia de esfuerzos suplementarios que 
15 actúan en la correa en el momento de la variación de lp veloci­

dad, ocasionando deslizamientos de la correa, asi comódesgas- 
tes importantes; a más el centro de la correa se despláza res­
pecto al apoyo del eje que la sostiene, ocasionando po!f este 
motivo sobrecargas en el mismo.

20 El mecanismo variador de velocidad mediante-poleas de
geometría variable antes descrito, presenta varios inccm^enien-

* + + ites a más de los anotados, los cuales con la práctica* $e *han 
puesto de manifiesto* Pos ello el procedimiento mejorado para la 
construcción de las citadas poleas de geometría variable para la 

25 variación de la velocidad que se reivindica como objeto de este
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Modelo de Utilidad, proporciona un mecanismo más seguro y 
eficaz, de mejora tecno-lógica del sistema comentado y que 
subsana todos los inconvenientes de este*

El procedimiento mejorado para la fabricación del 
5 citado mecanismo variador de velocidad mediante poleas de geo­

metría variable objeto del registro, consiste esencialmente 
en unas poleas, muy dimensiónadas Capaces de transmitir la 
potencia necesaria en unas condiciones óptimas de funcionamiento.

Esencialmente la polea de geometría variable tiene 
10 como fundamento que los dos platos en forma de trnnoo de cono 

que la constituyen, se desplazan axialmente uno en sentido con­
trario del otro, logrando desplazamientos simétricos respecto 
al eje de la correa de sección trapecial; con este procedimiento 
quedan subsanados los dos principales inconvenientes antes ano— 

15 tadcs, ya que con esta disposición las fuerzas que actúan so­
bre la correa son siempre iguales y de sentido contrario^ ob­
teniendo un mecanismo más seguro sin deslizamientos adicionales 
y sin desgastes importantes de la correa, y al mismo tiempo al 
trabajar siempre la correa a una distancia fija respectóla los 

20 apoyos del eje que la sostiene, la carga sobre los mis%&^* es 
también cbnstante, con la simplificación del cálculo Jé nachos 
apoyos y la seguridad de poderlos dimensionar para soportar am­
pliamente las cargas que sobre ellos gravitan.

En la contrapelea se repite el mismo fenómeno, consis- 
25 tente esta asimismo en dos platos desplazables axialmente de
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forma simétrica al obtener las diversas velocidades de giro, 
quedando muy simplificada su construcción, consistente sola­
mente en un núcleo en el cual se desplazan dichos p^átos y 
por unos resortes cilindricos en espiral, que actúan con mue- 

5 lies antagonistas de los esfuerzos generados en la correa.
Parte esencial det mecanismo variador de velocidad 

mediante poleas de geómetria variable que se reivindica, es 
en la polea motriz el eje roscado principal, en el cual exis­
ten dos zonas bien definidas roscadas cada una de ellas con 

10 sentido de rosca contraria la una de la otra, una con rosca
a derechas y la otra con rosca a izquierdas; dicho eje va unido 
intimamente al yolante de mando de la polea, el cual es su gi­
ro para obtener las distintas velocidades hace que los dos pla­
tos constituyentes de la polea se desplacen en sentidoeentra- 

15 rio, obteniendo un movimiento de separación 6 acercamiento de 
los mismos completamente simétrico, necesario para el funcio­
namiento correcto de la polea.

Es asimismo necesario destacar que dicha polea lleva 
incorporado un dispositivo de limitación del campo de.yaaiación,

20 obtenido mediante unos topes soportados por un eje también ros-+ + * *
cado, los cuales según sea su separación, permiten fijar 3Los 
valores de dicho campo como limites posibles deoobtener^

También debemos destacar que el volante de mando lle­
va incorporado un sistema de reducción por engranajes cálin- 

25 dricos, el cual mediante un dial y una sagita permite conocer
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la velocidad relativa en qué gira la polea, constituyendo un 
verdadero control de dicha velocidad.

Para apreciar con más claridad los detalles del pro­
cedimiento mejorado de construcción del mecanismo variador de 

5 velocidad mediante poleas de geometría variable, objeto de es­
te Modelo de Utilidad; se acompaña con la presente memoria cua­
tro hojas de dibujos en los que de una manera un tanto esque­
mática y exclusivamente a titulo de ejemplo, se representan 
los detalles más característicos del procedimiento mejorado 

10 que nos ocupa*
En los dibujos:
La hojal, figuras 1 y 2, representa de forma esquemá-

tica él funcionamiento de la polea de geometría variable*, con
la forma de actuar del eje roscado -1-, c&n rosca derédba e

15 izquierda, en él cual puede apreciarse que mediante el movi-
. . . .

miento del volante de mando -2- sé obtiene el desplazamiento 
en valores iguales y de sentido contrario para los dos'"platos 
de la polea -3- y -4-, obteniendo una situación siempre fija 
del eje de simetría -5- de la correa y variando solamente su 

20 posición radial respecto al eje de la misma; debemos ttacgr no­
tar que las tuercas -6- y -7- deben ser fijadas mediante un
punto fijo en el espacio, lo que se logra mediante el'Moqueo

* * * * *

de las mismas por medio de una espiga en forma de apándice que 
sale de las mismas y que por cualquier procedimiento se inmó- 

25 viliza respecto el espacio.
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La hoja II, figuras 3 y 4, representa la contrapo­
lea de geometría variable en la cual puede apreciarse los dos 
platbssk libres -1- y -2- que pueden desplazarse axialmente a 
lo largo del núcleo que los soporta -3-, asi como los resor- 

5 tes cilindricos en espiral -4-, cuya misión es el contrarres­
tar los esfuerzos de la correa -5- sobre los planos de la polea; 
se puede asimismo apreciar que el eje de simetría -6- de la 
correa no se desplaza axialmente logrando asimismo la no exis­
tencia de esfuerzos suplementarios sobre la misma, y reducir el 

10 deslizamiento a valores muy bajos.
La hoja III, figuras 5 y 6, representa de forma es­

quemática el comportamiento de la polea -1- representada en 
la hoja II, como variador de velocidad, en el caso antbs* ano­
tado de variación de la distancia entre ejes de dicháLpolea

15 y de una polea fija -2-, de superficie plana o de sección tra-
-  * *pecial, debiendo destacar que esto ultimo solamente puede lo­

grarse en esta tipo de poleas, pero no en las que solamente 
se desplaza axialmente un plato de la misma.

La hoja IV, figura 7, representa seccionadas las po-
20 leas de geometría variable, en la parte superior la po^Lep mo-

.
triz y en la parte inferior la polea conducida, unidag ambas 
mediante una correa trapezial de sección más ancha que las nor­
males y de fabricación especial.

En la figura de la polea de geometría variable motriz, 
25 puede apreciarse un caequillo (1) que se menta sobre el elemen-



to motor, dicho cosquillo lleva en su parte exterior unas ca­
nales longitudinales en las cuales encaja el plato izquierdo 
(2) de la polea; este oasquillo sirve al mismo tiempo de caja 
a un rodamiento de bolas, cuyo eje lleva las dos roscas (3)

5 una de sentido derecho y otra da sentido izquierdo; a cada par­
te roscada le corresponde una tuerca §4) y (5) las cuales van 
unidas mediante unos pasadores cilindricos (6), cuya misión es 
que los desplazamientos de dichas tuercas sean iguales y de 
sentido contrario; las tuercas en su parte exterior sirven de 

10 soporte de unos rodamientos (7) y (8), que van respectivamente 
unidos uno al plato de la derecha (9), y el otro al plato de 
la izquierda, de forma que en su desplazamiento las tuercas 
arrastren a dichos platos. La tuerca de la derecha tiene una 
forma adecuada para que de ella se pueda sacar una tomapara 

15 un punto fijo (10) mediante una varilla que se fija en algún 
lugar del espacio considerado fijo. Esta pieza monta asimismo 
una pequeña varilla roscada (11), en la cual existen topes 
(12) con sus correspondientes contratuercas(13) que tienen co­
mo misión la limitación del campo de variación, a voluntad y

20 con el fin de adecuar este a las necesidades de la instalación.*
En el extremo de la pieza roscada principal, va montado el vo­
lante de mando (14)* el cual lleva un sistema de reducción por 
medio de dos piñones y dos ruedas formando un pequeño reductor 
de dos trenes de engranajes, existinedo la particularidad que 

25 el primer piñón está unido mediante una varilla cilindrica (15)
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a la pieza que forma el punto fijo (10), y la rueda de la se­
gunda reducción lleva una sagita (16), la cual en un dial que 
está unido al volante señala la velocidad de giro de la polea 
del eje conducido.

5 En la figura de la polea de geematria variable con­
ducida, puede apreciarse un núcleo cilindrico (17) que permi­
te ser montado sobre el eje conducido del sistema de poleas; 
este eje lleva asimismo unas canales longitudinales, por las 
cuales se desplazan los dos platos (18) y (19) de la polea con- 

10 ducida, siendo arrastrado en su movimiento todo el conjunto; 
en los extremos de dicho núcleo existen dos piezas en forma de
tapas (20) y (21) cuya misión es la de ser el punto de apoyo

* *. *de los resortes cilindricos en espiral (22) y (23), lbs'Tcuales 
producen la adherencia de la correa con los platos de iá*polea.

15 Todo el conjunto queda protegido y envuelto, con el fin de ob-****
tener un perfecto funcionamiento.

El mecanismo variador de velocidad mediante poleas de 
geometría variable, antee descrito subsana todos los inconve­
nientes que ofrecen los modelos conocidos.

. **20 Se comprende con lo manifestado, que en el procedi­
miento reivindicado podrán introducirse las variantes de los 
detalles de realización que la práctica pudiera aconsejad.

Asimismo y para casos de montajes especiales se po­
drá dotar al macanismo variador de velocidad mediante poleas 

25 de geometría variable, de las particularidades, ampliaciones
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y simplificaciones a que hubiera lugar.
'  ̂ N O T A  ' '
Se declara de novedad el contenido de las siguiente 

reivindicaciones.
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R É I V I M D I C A C I 0 N B S 
I B D i s p o s i t i v o  mejorado do mecanismo variador de 

velocidad mediante poleas de geometría variable, que se carac­
teriza por tener los dos platos constitutivos de la polea con 

5 desplazamientos simétricos respecto al eje de la correa,
26.- Dispositivo mejorado de mecanismo variador de 

velocidad mediante poleas de geometría variable, según la rei­
vindicación anterior, caracterizado por tener un eje de accio­
namiento de los platos con dos partes roscadas en sentido de—

10 recha e izquierda respectivamente, con sus correspondientes 
tuercas, con el fin de lograr los antes mencionados desplaza­
mientos simétricos de lospplatos de la polea.

33.- Dispositivo mejorado de mecanismo variador de 
velocidad mediante poleas de geometria variable, segáoslas rei- 

15 vindicaciones anteriores, caracterizado por tener un sistema
de topes deslizables sobre una varilla roscada, con sus corres­
pondientes tuercas de fijación, para obtener una limitación del 
campo de variación.

4s.— Dispositivo mejorado de mecanismo variador de 
20 velocidad mediante poleas de geometría variable, según las rei— 

vindicaciones anteriores, caracterizado por disponer en su vo­
lante de mando un mecanismo de reducción por engranajes cilin—

I *dricos, que permiten mediante una aagita unida a la última rue­
da do la reducción y un dial, comprobar la velocidad del eje 
de la polea conducida.25
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5S,- Dispositivo mejorado de mecanismo variador de 
velocidad mediante poleas de geometría variable, según las 
reivindicaciones anteriores, Caracterizado por tener la polea 
conducida completamente protegida y accionada por dos resor- 

5 tes cilindricos espirales simétricos.
66.- DISPOSITIVO MEJORADO DE MECANISMO VARIADOR DE 

VELOCIDAD MEDIANTE POLEAS DE GEOMETRIA VARIABLE.
Todo ello tal cómo se describe y reivindica en la 

presente memoria que consta de 11 hojas mecanografiadas por 
10 una sola de sus caras, y se ilustra con las figuras de las 

hojas de dibujos adjuntas.

Madrid, 28 Septiembre 1 978K.
P A **.*"
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