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PATENT?TE DE INVENGCION
por VELINULE afios
en Espaia, a favor de D. Christian FREDERIK L'RINS,

de nacionalided sudafricens, residente en Trans—

vaal, Répdblica Sudafricana (Irost Office Rikenhof)
cuya patente tiene por ovjeto:
» APARAYTO PARA LA CONVERSIUN DE MOVIMIENTO ROYTA-

¢LVU L MOVIMIENTO ALTERNATIVO 7,

L IR Y T = )

MEMORIA DESCRIPTIVA

La presente invencldn se reilere a meoanig
mos transformedores de movimientos de clases en
la cual un movimiento rotativo se transforme en
movimiento oscilante 0 alternativo, En particu-
lar, la presente invencidn se destinu a utilizay
la en dispositivos reductores de veloocidad segun

se describiré més abajo.
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Los dispositivos reduciores de velocidad a -
que se refiere la presente invencidén incluyeh un
drbol motor que provee una O mds ievas cilindricas
ubicadas excentricemenve con respecto al drbol y -
que accionan ponienco e oscilacidn a unas atrazg
deras, teniendo la raiuraleza de patines de leva:
donde las abrazaderas apoyan contra les superfi-
cies rozanfes de las levas. les abrazaderas abra
zan un drebol de salids de maners que la oseilacign
de los patines deo leve en el drbol motor provoca -
la rotacion del drbol de salida. El ciclo de ope-
raciones es tal que al subir une le#a, la avraza-
dera coxrespondiente agarra al drbol de salida y
lo hace girar en una magniiud predeteyminada, y al
caer el patin la abrazadera sueita su agarre y - -
vuelve o se la obliga a volvey a una posicdidn neu-
tra. Los reductores de velocidad de esta clase han
slgo tena de estudio curenie muchos afios.

la amplitud de oscilacidn dei patin de leva,
el ninero de abrazaderas empleadas y la velocidad
de retacidn del druol motriz determinan la veloci
dad del 4rbol de salida.

Se han heenc diverszog intentos de proveer un
medio de control efectivo para un reductor de ve~

locidad de 1z clase en cuestion, que permita obte

- Ber vna gapna sustancial de veioccidades de salida -

rara una velocicdad fija del drbol de mccionamien-

to, pero no se tiene noticlas de que se haya pro-
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vieto un dispositivo satisfactcrio de variacidn -

de la velocidad. Un objeto de im presente invencidn 5i
es broveer un mecanismo de comtrol de velocidad que £
bermita obtener variaciones de La velocidad de sa
De- lida para una velocidad constente del drbol motriz.

Utros objetos de la prreczente invencidn serdn evi-.

gentes en el curso de lg DLresente memoria descrip-

tiva y reivindicaciones.

La presente invencidén se reiiere también a la
0.~ provisidn de medius destinados al simple propdsi-
to de transrorpar el movimiento rotativo de un dx
bol motor en movimienic oscilante de un patiIn de -
leva, teniendo los medios éaracteristicos propios
especlales segun serd evidente mds adelante.
13~ De mouerde con la vresente invencién, el avg

rato para la conversidén de movimienio rotativo en

movimiento alternativo inocluye un drbol motor, un
elemento de leva cilindrico relacionade operativa-
nente con el drbol, un atin de leva vara la leva
20, y medios de variar le excentricidad del eje geoné
trico longitudinal dei grbol para gjustar la c@e--
rrera del patin de leva,
Ademds, de acuexdo oocn la presente invencidn
el aparato ypara la conversidén da movimientd rota-
25.= tivo en movimiente alternativo incluye un 4rbol -

motoyr, un primer elemento cilindrico de leva mon-

tado excentricamente sobre el eje y tijadd al mig

mo, un segundo elemento cilindrico de leva que -
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tlene un huedo o rebajo dispuesto excentricamentie

que aloja al primer clemento de levs, un patin de

leva pura el segunao elemento de leva y medlos ea

paces de provocar gue cl segundo elemento de leva
5. - gire juntamente con ei priner elementc de leva en

cualquier posicidn reletiva descada de ambos ele-

pentos de leva,

Los medios pueden incluir un tope fijgdo al

segundo elemento de leva y un tdpe coincidente -
10,- fijedo a8l drtcl que al hacer contacto producen
lﬁ rotacidn del segundo elemento de. leva, y dis-
posiciones de ajuste para altverar la posicidn an
gular de 10 toves cuando el drbol permanece es=
tacionario.

Tanbién de acusrdo con la presente invencidn,

=
v
t

los medioe incluyen un necanismo plenetario capaz
de hacer dérbitas alrededor del drbol y controlado
por fuerza centriiugas cuando gira el drbol, ha- -
liuncose el mecanisﬁo acoplzaoc airectd e indireg
20.~ temente al primer elemento de leva y al segundo
elemento dc¢ leva y hallandose daispyuesto para ha-
cer girar las levac en contrarase a Iin de suwmep
tar la excenitricidad con el aumento del movimiento
radial del meocanismo hacia afuera. Se entiende por
25, - mecanismo Yplanetario’” una disposicidn en lz cual
se hace girar una nasa alrededor de un eje geo~
métrico y el radio de rotacidu aepende de la fuex
za centrituga que acciona sobre la masa,

Fl eparato se puede caracierizay por un nme-—
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canismo planetario gue estd ariticulsdo en aog kbxa

208 0 similar que se proyectan hacia atuera a par
tir del drbol, halldndose un ovrazo fijado al ge-
1

gundo elemento de leva y halldndose el segundo -

brazo acoplado directa o indireotamenie por medio

dei ‘drbol ai primer elemenvo de leva., La unidén - kR

grticulada ¢on los brazos puede realizarse a {ra-

vés de elemen 05 de unidn ripzidos wuidos articu-—
ladamense o puede emplearse un elemento de unidn b

flexible tal cowmo una cadena anclada & un.peso - !

be entenderse como correspondiente a proyecciones
en general; por ejerplo una saliente del drbol -

podrle constituir un obrazo den:re del signiricado

con que se enplea luy palabra en el presenie caso,
ABY e la zegunda realizacidn de 1a vresen e in-
vencién que se descriie mds abajo, ¢l brazo relas
ciconado cun el rrimer élemento de leva es el rea-

lidau una sgliente del drbol.

In leag formas preferidas de realizacidn de -

la presente invencion el mecanigmo plenetario ce-
de hacia adentro contra la fuerze centrituga al

ocurrir sobrecargus en €L patin de leva que gis-

minuyei la excen.ricidad. Una caracterIstica adl
cional de las realizacicnes pureferidas de la prg
senve luvencidn es un dispositive destinado a cop
trolur el movimienio hacia afuera del mecanismo -
planetario bajo la gccidn de la fuerza centriiu-
va. El dispositivo de cuntrel puedz incluir topes

en el segundo elemento de leva y arvol quegl en-
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granar mantienen el mecanismo ylaneterio en una -
drbita predeterminadd, Incluyende el dispogitivo

un controlszdor capaz de fiﬂér los topes en divex

ses reluciones angulares, ror e¢jemplo el countrola
dor puede ser um saliente afirmade al tope del 4x
bol y se proveen medios paru anclar la sallente -
en cualquier posicidn deseads sobre el drbol,

En ung realizacidén edicional de la presense
invesncidn, el convrolzdor incluye wa porecidn rog
cada nelicoidalmente sobre el #rkol, un buje que
cubie la porecidén roscada des drbol, unido al tope
gel 4rbol y gue tisne poer 1¢ menos una hendedura
axil, y una tuerca desplazable soore el drbol con
uns proyeccidn quedjusia en lz2 hendedura, actuan-
40 el moviwmiento de L& tuerca a lo large dei dr-
pol de manera 4e hacer girar el tuje para alterar
la relacidn anpuler de los topes.

treferentenente el buje ge eciclerra ein una -
ceja rotativa que por rotacién prede provocar el
movimiento deseado ¢z iz fuerce desplazable,

La precente invencidn provse tawmbién una ply
ralidad de levas de primers y segunda clase mon-
tadas en conjuntos sobre el drbol demamera que -
los patines de leva funcionen en relucidn de fase
equiiibrada,

A fin de ilustrar la presente irvencidn, se
describirdn m conﬁinuacidn dos ejmyles detalla-
dcs de la migma con retrerencia a log dibujos que

se mcompatien, en 1¢s cuwies:
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Le figura 1%, es una vigte cn perspectiiva
de un dispositiveo resductor ¢e velocidad;
ba tiguru <2, es une vista en perspectiva
de una segupda forma ae reduotor de velocidad -
de- de gouerdo con Llu presente invencidn con su plg
ca de cublerta retirads;
La iijura “#, es una vista letéral en corte
del dispositivo de le Ligura 243

Ya iignra 42, es una elevacldu extrema an

10, - corte segun la linee 4-4 de la figura 58,

Ta figera %8, es una elevacidn lateral en
corte segun la iines 35-9 de lu 1i§ura Se

La tigurs 6%, es un corte tomado segin la
linea 6~6 de la tigura 5& con la plz=ca de cubiex

13- ta idqulerda y lz arandela de moniaje retiradas;

La figura 7¢, es una vista simiiar a la de
ia fignrue 68 con lz arundeigén sn lugar;

La rdgure 88, =s un corte segun la linea -
8~8 dé la {digura Hu;

20w ) e e -

La figurg 92, es una persyectiva con ple-
zes recortadas que muestra los nedios ae tope -
madiante 10s cusles pueds ajustarse la velooiw
dad de salida; y

La 1igura 108, es un corte con partes re«

ELIS cortadas que muestran una disposicidn alternati

va destinada @ controlar la velocidgd de salida.
Con referencia & la tigura 12 de los di-
bujos que se acowpaiian, el dispositivo de acuexr

do con la presente invencidn incluye un drbol -
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de entrada -1l- en el cual ge wonian on contra-
Yase dog prineros elementos de leva cilindricos
éspaciados ~12- y wbre ¢stos 2lementos corren -
segundos elementos de leva cilindricos -1%- que
también estdn dispuestos en contralase sobre sus
respeetivos primeros zlementos e leva. Mediante
el mevimiento relstivo wmutue de iog primeros y -
Segundos conjuntos de Leva , es posicle varlar s
la excentricidad del eje longituainal central -
del segunuo elemento de leva con respecto al aje
longitudinal cenﬁ§a1 del drbol deutro e una ga-
ma que aepende de las exigenciae constructivas.
In la realizaocidn ilugrtrada de .a presente in-
vencidn se permite que ia variacidn tenga lugay
dentro Ue una gane que en un extreno correspon-
de a la ceoinmeldencia de los dos cjes, posicidn
que corresponde @ un estado en ¢l cual ¢l patin
de leva -ldi-, que corre sobre la superiicie de
leva -15-, usrmanece estacionario, esto es gque
el patin de leva ne tiene carrera.

4 {in de e2justar La exceensricidad de los 4x
boles dentro de L& gama indicede con el cbjeto de
controlar lg carrvera de los patines de leva -14-,
los elementos e Leva ¢stdn relacionados con me-
canisnog planetarios que efectdan drbitas alre-
dedor der drbol motor -1l-, Asl, en el ejemplo
congiderado, el primer elemento de leva -12- eg
td unido al drbol -11- y desde =1 drbol, y uni-

do =l mismo,se proyeeta un trauo -io-; es decir,

R Ay
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que, en 0iras palabras, 2l tros0 -16- esgté avopla
w0 rigidamente en rforma uirecta o incirecta con -
el yrimer elemento de leva., Un braze sipilar ~17~
sovresale hacia afuera desdefl segundo elemento de
leva -13- ¥ los extrenos de Los brazos -16- y -17-
estdn uniuvos rotativemenie, respactiivanente, a ~-
elewentos de unidn -li- ¥ =19~ quu @ su vew estan
unidos rotativamente e #0-, La cinbinscidn de los
clementos de wnidn -li- y -9~ conetituye el mecg
nigme planetarioc corresponcaicnte a 1os dos elamen
tog de leva «li= v ~1:-., Se provee exsiciamenie la
nisug disposicidn pars ¢l segunds Qara ie elenen-
¥08 ~l¥e y ~}%- y loe dosimécanismos planetarios
estdn obligudoe o moverse en guies -21- provis-
tas por la tarxa volanse -22- pontaca sobre el -
drool —-Lli-.

Cuando glra ol driol -li-,la ifuerza céntri-
fuga comienua a actuar sovre Los mecunismos Plu-
vietarles cuanuo ejecuran froitas alrededor del -
aje geonétirico del frvol; y oi efecio del mOVie.
mieniv radisl hacls afuerg de los mecanismos es.hg
cer girar los elemenics de leva -li'- ¥ -1%- ano -
con respecto al otro ror nediov de los brazos -lo-
¥y =l7=,para auneniar de ese moa¢ la excentricldad
gel eje geometrice central lengltudinsl cel ssgun
do elemento dea leva =135- con ranpscelio al 8je [eo—~
netrice corrasvondiente deir dybol -ll-, IEn algu-
nas disposicionec la carrera hacla aruera de los

recanisios uvlanetarios ¢s purauente yuncidm de la

reol -ii-; esto es que

veleeidad de rotacidn dol 4

g""”a
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cuanto mds rdpidamenie gira el drvol, mayor en ek

rovimiento radial hacia afusra del mecamisme: y ese

movimiento es iimdtade sinzluenye por ia construg

cidn mecduica del dispositivo o por condiciones -
De= de carge dnpusstas o la saperficis de leva -15-
por 2Ll patin de leva =ld-,

In la reslizacidn conglderada de la presenm
te invencidn, sin embargo, l& carvera de leva se
controla espedialinente de acucrdo con la oxigan-

10, - cime de salida dol arvol =23=-, ya que en este ca
50 &l movimiento oscilente de los patines de le-~
va ge transiorma nuevauienite en movimiento rotati
vo @ Lin de constituir con el dispositivo un re-
duetor de velociaad,

15~ A Tin d2 controlar el movimiento radial ha-

cia aivera wel mecanisno planeiarxio y, de ese mQ

do, la carrera el patin de leva, el elenento de 2
leva -1%- estd dotadc de un tope 524- diepuesto
rara ajustar con un topeé coincidente ~-2%- unido

20, al drbol -1l- mediants undsalicnie ajustable —-
~26~, La carrera d-¢ la leva cepende de la relg
¢idn ahgular-de los 4os topes cuundo el disposi
tivo permanece estaclonar:.o., Tl iuncionamiento
del dispositivo se explicerd lucyzo en forma mds

25.= completa cuavdo se describa el Funcicnamienso -
real de los diversos elewmwntos al poner en nare
cha el dispositivo.

Cada uno Ge Log autines ce leva -l4- ostd

uridc a un drgano d¢ atraszadera netdlica -p2'fe -

gue abraza el drbol ~il~ y egtd Uispuesto para -

lrvedir un wovisiento rotative 2 dicio drbol cuag
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del tipo de abrasadera y no se intenta describir

.cha el &rbol -ll-, Ll tope -5~ ge ajusta de ma-

- 11—
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do el patln de leva oscila sobre la pista de lg i

va -=15-, la abrazadera esgbd dispuesta para recQ
rrer duruate 1o oscilacida del patin de leva un

clclo que incluye agurrar la salicnite —iu- del -

drbol y hacerlo girar una magnitud predetcrming B
da cuando el patlin de leva subte sobre la pieta §.

de leva,y soltar el agerre y volver a una posi
cidn neutra cuando el patin cae gobre la plata.
e obgervard en; el ejemnplo que se estd tratando
gue el petvin de leva -~14- tiene doble cabeza en
el sentido de que ¥iene caracter d¢e norquille,
La razdm de ellc se cncuentra 3n el hecho de que
sl caer el patin de leva la seccidén inferior de
la horquilla entra en contacto con la leva para
tener la seguridad de gue la avrasadera vuelve a
pogicidn neutra.

..

Son conoeokacs los reductoras de velocidad

Gevalliadamenie el mdtcdo por el cual trangforman

el movimiento alternativo de los patines de levg
en rotacidh del drbol -2%-, Bastard con decir que 'gﬁ
su accidn es andloga al agarre de un dxbol con 5
las manos apretadas mieitras el drbol se agarra
y hace girar, hecho lo cual las manos vuelven a
una posicidn neutrz antes de un paso de agarre -
ulterior. 91i las manos tracajan en contrafese, el

arbol se mantiene girando. Eg lo que ocurre cuan

do se emplea una rluralidad de ebrazaderas,

v
Y3
A

Supongase anora yuese trata de poner en may
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nera de obtener la oscilacidn desecuda del patin de

leva ~14-, pura lo cual se fijz =2l iope en la relg
cidn angular correspondiente con respecto al tope
~-¢4~, Al ponerse en marcha en el sentido seiialado
por la tlecha -29- la veaccidn imuedrata es tirar
hacia adentro del mecanismo planetario debiao al -~
movimiente d2l crazo -16-, DLa velocidad sumenia y
la tuerza centrifuga comienéa a actuar sobre el me
canismo planeiario haciendaolo desplazarse haclia a-
tuera, Este movimiento hacia afuers queda Iinalmen
te limitado dado quegl eiecto dél movimiento es hg
cer girar los brazos -15- y -17- en contratase hag
ta que chocan 10s topes -24- y -25-, Hasta ese mQ
nento la carrera del patin de leva harido aumentég
do gradualmente y cuando Los topes hacen contacto
y& no os posible un aumento adielonal de la ocarre—
ra dado que no resulta yosible que el tope ~24- pa
se. mds alld del itope —2%-,

La accidn al unisono de ambos conjuntos de elg
mentos de leva se maniiene gracias a la barra volan
te =22~ que acopla oprerativamente & los recanis-
nos.

Se mantiene en moviniento rwendedo -2%- y si -
ocurriera cualquier sobrecarga, ¢l dispositivo tieg.
de por su propia cuenta a reducir la excentricidad
haste que £lnalmente se alcanza una etapa en la cual
el patin de leva no fiene movimiento oscilatorio -

alguno. ba forme en gue esto ocurre, 8§ la siguien

te:
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El efecto de la sobrecarga es hacer girar el

patin de leva -l4- hscia un taco de Ireno que trg
ta de detener el movigpiento del patin de leva in-
terior -13-. El brazo ;17- tione entorces un gfeg
to de frenaje sobre ¢l mecanismo planetariv que -
tiende a vencer los eiecios ue la fuerza ceniri-
Iuga y el gradd de este rrenaje dependerd de la -
carga de I{reno impuests scbre la leva ~13- por el
patin de leva., Si la carga es suiicientemente gran
de se alcanzard una etaya en gu el eiecto de Ire
naje vence complevamente los efectos az la fuerza
centrifuga § los brazos -16- 7 -1?- se mueven hu-
cla una posicidn en la cual el eje geomdirico lop
gitudinel central de la leva -1%- y el eje geomd-
trico correspondienie del éfbol -11l-, coinciden.
En ese punto, el patin de leva ~L4i- parmanece es-
tacionario. Eg claro que el hueco del segundo elg
mento de lova -1%- que aloja el primer elemento —
de leva -12- debe halliarse 4ispuestc excentrica-
mente con respecto a su eje longitudinal central
del segundo elemento de leva ya que de otro modo
no xesultea yoaible ajustar la excentridad de los
ejes geomdtricos correspgondienies., Cuanto mayor
es la excentridad de la perforaeidn interna O hue
co, tanto mayor es la variacidn posivie de la ca=-
rrera del patin de leva,

En las formas prefleridas ae la presente in-
vencion, el dispositivo se aloja dentro de una cg
ja que constituye un batio de aceite segun resulta
del estuaio que ge hace a continuacidn de le se-

gunda realizacidn de la iregente invencidn ilus-




[
Se=

10,

20, -

- 1% -

trade en las tiguras restantes.

La figura -2 es ung perspectiva que ilustré
el aspecto de un reductor de velocidad de acuaxrdo
con la presente invencidn con su caja -jl- a la -
cugl se ha quitado la tapa -%4-, ba tapas -J¢- pex
mite efectuar reparaciones en las“piezas de movi-
miento del disposivivo sunqgue ciertas reparaciones
resultan posibles a través de la puerta de inspec-
¢cidn -%%-, La vuerta -3%- se cierru mediaute un -
$ablero de observacidn transparente -%4-., Bn la fi
gura 3&, se obszrva una elevacidn latseral en corte
que muestra una abrazadera 45— arficulada en =%6-
y sostenlda adecuadamente en -%'/-, abrazando la a-
brazaedera al arbol de salida -%5- y a la disposi-‘
cidn de saliente parz abrazadera -%Y-. 3F1 funcio-
namiento de la abrasadera es susvancialmente el deg
crito en el ejemplo anterior; al subir el patin de
leva, la abrazadera agarra al arbol & través de la
disposicidn de salieﬁte -%9- y hace girar el drbol
~%8- en una vantidad predeterminada, y al descender
el patin de leva, se ailoja el agarre sobre la sé-
liente y la abrazadera vuelve a una posicidn neu-
tra. Bmpleando uos abraszaderas que iuncionen en cox
trafase, se mantiene el drobol en rotacidn ., Lor -
supuesto que puede emplearss Laycr ndrerv de abrg
svaderas si ello se considera conveniente, lea figy
ra 42, de los dibujos que se acompaflan es una Vig
ta en corte desde el extremo gegvn la linea LV-IV
de la figura %2 de los dibujos que se acompaiian -
en la cual pueds observarse que sl drbol ~%0- eg

td soportado sobre cojinetes de bolillas 40 en -
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la caja ~%i-,

drbol -Jt- ce rzaliza wediante iu aisposicién ilug
trada en -4l- que il_ue-i:ra‘esquexzéticamenﬁe un ne-
Gio de ajuste. wrueden emplearse disposiciones a - e
moio de bisagras, si ellc se concidera necesario, .
Uncs medios eldsiicos -42- sirven para solicitar
la abrazeders hacia una posicidn neutra.

La figura 32, muesvra tambidn asypectos de la
seceldn motriz del dispositivo. Con el simbolo de
rererencia -4%- sze ha indicado el drbol moior -44-
es el primer elemento de leva soli&ario con el ~
drrol, ~45- es el segundo elemenio de leva nonig
dp soktre 21 primer elemento de leva en la forma -
descritu con referencia al ejemplo anterior, y el
patin de leva aparece sefiglado cou el simbolo de

reierencia ~46- , En este ejimplo el patin de leva

es de caracter distinto a la disposicidn en 1or-
ma de horguilla gue se describiera precedentemen-—
te. En este caso el patin 4e leva es. un érgano -
periorado de munera d2 alojur una plsta para LO-
lag o rodiilos -47- que & su Vez ge monia sokre
el segundac elemento de leva -4b-, ELl patin de lg
va estd unide rotativamenie & la abrazadera -35-
en el punso -48-, lel mismo mouo que en el ejem=
plo autverior, se emplean 40s abrazuderas que trg
bajan en contratase,

1 simbolo de reterencia -50- corresponde 8
un mecanismo pianetarro que se ilistra con payor

devalle en la figura -Y- y que se uiilizu para -

contrular la carrera de los patines.de leva. En

DI TSN
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la figuxa 5%, el &ruLol wotor —43~ aparece uovicado ;ﬁ
gil 105 uvvjiaeves de rodilio -ol- ea lus puredes lg
terales de la caja ~5l~ y eL drboi, segun se obser
va, tiene priperos elementos de leve —44- y una =g
5e- liente -53~ comcentrica unida a los mismos. Sobre
cada elemento de leva ~44.- se nonta el segundo elg

mento de leva -45- que & su vez Tiene montado el pa

tin de leva -46-, Fl punio de fulcro ~48- corres- e
vondiente a la abraszsaedera y jatin de leva oscila -
1C.- en lg direccidén de las rlechas ~54-, Se empleg un
cojinete de rodilios -4%2- eomo punto de fulecro o -
ocentye de rotacidn,

En la segundu torma de lu presenie invenoidn,
la segunda leva -45- estd relacionsda con un bra-
15.- 20 ~55- que equivale al brazo -i7~ iivztrado en al
ejempico de la figura 1% de 1los dibujos gue se acon
pailan, mientras que el brazo -16- de 1Ly vigura 1@
encuentra su equivalente en la saliente concentri
ca -5%., Bn lm disposicidm de lu irgura 1u de 10S
20,-

dibujos gue se acompailan cada conjunto de levas Do
sela un necanismo planetario propio y ambos meca-—

nismes se hullaban unidos entree si mediante la -

barra volunte -22-3 mieniras que en la aisposicidn

que se estd consciderando los conjuntos de levas -

25.~

comparten una dispoeicidn ple.eivaria comin -50=
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La disposicidén planetaria ~50- ingluye chg

vas laterales espaciadas -56- que estdn monte-
das sobre la saliente -53=~ y que son nantenidas
en relacidn espaciads por los rebordes periféri
9e- ‘ cos -57- de Lz saliente -%%~, Se observard que .i;
cada chapa lateral estd provista de una seccién -
de cubo ~58-~ y cada seccidén de cubo aloja la mi
tad de un volante -59-, encontrendose unidas am
tas mitades por medio de tornillos -6U- y torni

10, 110 ~6l=- que actu~an de manera de Iijar el volap

te a las chayas laterales. El vo;ante =59~ tie-

ne lz torna de patas radiales espacisdas -62-

(véase perficularmentie la tigura 68) entre las
cuales se definen espacibs -63- destinados a alg
5. jar pesos planetariop -64-, y existe un espacio
adicional -65- entre las secciones de pate prg
vistas por cada mitad del volante para la colg
cacidn de la cadena -66-, El volante estd iijo
a la galigdte -53- y estd trabado con los bra-
CAR z0s =55~ de los elemenios de leva -45- por el
ajucte de lgs zapates de articubacidn ~67- de
los brazos que se deslizan en una disposicidn
de hendedure -tg- de las chapas laterales, =56,
La cadena -66~, segun se ha mencionado en
28, - el pérrafo enterior, estd ubicada en los espa-
cios =6%= definidos entre secciones coinciden-
tes de las patas de volante —-6Z- y también se
aloja en espacios similares ~6Y- definidos entre
las ramas -49- de pesas -64—~ que en seccidn tie

nen sustancialmente forma de "U” segun se obser

vard en la figura 58, Al atravesar los esgpacics

. (N
Y
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-65— la cadena se enhebra debajo de Los pernos

-7V~ de las patas del volante y en los éspacios
-69~ de las pesas se enzila sobre pernos similg %
res -71l-, *os pernos -7l- tienen sus exbremos )
Ye bresaliendé mds alld de los costudos ue las pesas
pera @lojarse en surcos raalialmente dispuestos -
~'f2- que se encuentran en las caras interiores -

de las chapas laterales -Hb-, Cada pesa tiene una

disposicidn de perno adiciocnal =73~ que tambidn
10.=- se aloja en la ranura o yista de gules -72- con -
Iines de egtabilizacidn,

Jja cadera egtd unida por un extrent a la sg

Liente -Y%%. en el esraclo comprendido entre los

rebordes -%7- y, segun se obgerva en la figura -
19— 62, la serie de agujeros ~f4- de los rebordes —-
~57- pernmite asegurar la cadena gobre la salien
te en una cuelquiera de verias posiclones. Se 0b
servéré que se provee un rekorde ceniral vertical
~'f5-, en el espucio cuspyrendico entre los rebox
20, ~ deg ~BT7=, ¥ el objsto de este reborde es proveer
una superfic:ze de apoyo para le ca@ena que en eg
este ejemplo es el tipo que se emplea en les bi-
cicletas. Desde la saliente, la cadcna se condu-
ce soore el yrimer pe:ino -6~ unido al volante,

- luego al primer ;orno de pesa -7l-, luego LOr de

NS
-
-

hajo del primer yerno de la aia de volante -'(l-
y 8sl sucesivamentie hasta alcanzar el otro €X—-

tremo de la cadena. 'l exiremo iikre de la cade-

e AR PR RN
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lante adyacente -70-, for este medio juede decir-
ge que un extremo de la cadena estd anclado con
seguridad a4 1os primeres elenentos de leva -44-—
aunque por medio de la saliente -53- que se obser
vara que estd unida corn ios elenentos de leva --
~84—, y a 108 cegunios clemenics Ge leva —45. por
ingermedio Go las patas del voiante que estdn i}
jas 2 las paredes jaterales -56- ¥y a su vez aCO~
Pladas en los elenentos de leve ~49- me
208 -5h- y sapatas -67-, La posicidn es asy bdsi-
canente idenfica @ la descrita en el rrirer ejem~
blo dedo gue cada uno de 1log elementos de leva eg
ta acopladc en un mecanismo planeiario gue por su
rotacidn sctda desplazendo los elementos unc con
respeeto & otro rars aunentsr ia excentricidad --
cel eje geométrice longitudinal ue la segzunda levae
con respecto al cle peométrico kential .delidxbol
~b5m,

rarg toner la seguridad de que al moverse ha
cia afuera lag pesas -G4- se pueven todas zi uni-
sono parz mantener el 2quilibrio del mecanismo -
Planetario, se ubican drganos de arandela especlg
les -77- entre el volunte y las chabus laterales,
estanto las arsndelss en livertad de girar sobre
la seccidn atvliade -78- del volantie en forma -
independiente del volante., Segun se observard en
la figura -7=, de¢ los gibujos que se acompalian,-
las arsndeles estdn provistas de acansaladurus de
gula inclinadas -7%~ & través de las cuales pa-
san 105 extremos de pernos -7l-, Cusnde las peses

se mueven hacia atuers, los pernos tienden a ha-
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rrer en las ranuras o pistas de gule ~72- de las
shapas laterales. Asf, todas las besas se mantig
nen a la misme distancia radisl del abultamiento
~53%=.

Del mismo modo gue én el ejemplo precedente,
la excantricidad ael eje geométrico longltudinal
central del sezundo elemento de leva —45- con reg
pecto al eje gedmétrico mayor del érbol se con-
irols medientc lz rosicidn we los topes =~8Ce vy -
-8l~ sobre la leva -4%- y ei drtol respectivamen

te. Antes de proceder a deseribir detalladamente

el mecznismo de control de los topes, se descri-
bird el funcionamiento del reductor de velocidad,

pues ya se ha descrito la mayor parde de los me-

caniemos que constitoyen Lla presenve invencitn,-
quedando solamente los detalles de los modos de

controlar La excentricidad.:

Ia fijacidn de las posiciounes relatives dGe log

dos topes ~S0- y -31- puando el drbol -43- es eg
tacionario permite que se arrolle mds 0 menos ~-
cantidad de cmdena -to- gobre el abulwamiento -bH5-,
Cuanto menor esea la cantidad de cedena retenida -~
en el drbol, maycr serd el movimiento iinal hacia
afuera de las peses planetarius ¥y por 1o tanio -
mayor la excentricidad, Lllo resultard evidente

sl se consideran las 1igura %4 y t¢, €1 el tope-

-81- se hace girar en el sentido de las agujas de)

reloj, tiene lugar en la cadena cieryy aflojamien

TS "'E.:'""'.- f«z‘;fJ." e
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to que es abscrbide por el desplazawiento de Las

vesas hucia afuera. Del mismc wodo, si el tope se
hace giray en seniido opuesto sdas agujas del re-
lo}, se arroils mg£s cadeua sobre el abvultamien-

Do 50 =53, ¥ 0l rudio orciisl ae las pesas se redu
Ce,

Las pesas al giyar ee mueven hacia aifunera sg

gin lo permite el aprlojamienvo disponible de la - ‘%j
cadena, y el movimientio de las pesas nacia afue-
10,~ ra actua haciendo girar los elementos de lova —-
une con respecto al ¢Hro hastu gque hucen contac-

to los _tOpes -pl- y =8l-. ¥ste ccntmcto evita -

que el topoe -B0- puse del tope -8l= y determina
la carreras de) wutln de ieva,
15.- Al ocurrir szonrecurgas, la accidn del patin

de leva -406- consiste en ejercer una fuerza de -

fwenaje sobre lu leva —-45- y esa fuerza tiende a

retaruar el traso -%5-. En ese cago los tores -

-8¥- y -8)e se sepuran y el arbol actua arrollap %7
20, - do algo de lu cadena com Lo cuul se reduce el ra :
dio orbital de las pesas, y simulteneamente se rg %'
duce la excentyicidad del eje geométrico de la -
leve cun respectu wl eje geomdirico ael &rbol, Si
la carga es de un csracter drdstico La excentri

25, - ¢idaed se puede reduclir haste ser eliminada $otal

A A RN T L O S I RN

mente, en cuyo estmda el patin de leve no tiene
caxyiexa,
Segun se ha mencionedo varius veces en la por

cién enterior de la presente memoria desoriptiva
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la carrera del patin de leva determina ls veloei N
dad de rotacidn del drvcl de salida y el control - i

de la velocidsd de salida se obtiene ajustando 1ia
excentricidad del eje geométyico longitudinal del
I segundo elemento de leva -45- con respectc al eje
rayor del drbol -45-. Se ilustra dos tipos de me
canisno de dontrol on relacidn con la realizacidn
de la presente invencidn ilustrada en la figuras
2% @ 12 de los dipbujos que ge accmyaiian, une de
e las cuales permite gque los cambios de velocided del
drbol de salida se efectden durante la rodacidn —-
del drbol motor -4>-, y el oiro permite solumente
aefectuar ajustes cuando el drbol -43- se encuentra
egtacionario,
15.- Se considers en primer término el mecanismo
de control gue pernite erectueYy LUy &ajustes auran
te la rotucidn del drbol ~4%-. KL mecanismo de coy
trol se illustra wmejovr en lae Ifiguras %8 y o8, El -
drbol motor —4%- estd montado =sobre cojinetes de —m
20, rodillos=51- entre los cuales y el #rbolrse en- -
cuentran abultemientos perforades -82- y -85-. ¥l
abultamiento -82- estd enchavetauo al drbol -4(J-
por la chaveta -84- y provee un %ope -tb- dispueg
to para hacer cuitacic con el tove -Bb- der ele-
g5~ mento de leva -45— del conjunto de levas situado
a le idquierdm., Los jopes &Y= ¥ ~B6- correspon-
&sn a 1os topes -8l- v 80~ excayto que se encuep
tran separados 180¢ cuande tlzne lugar el contag
t0, ¥l tope -Bl- estd unido 8l atultamiento -y3-

¥ ests abultamiento no se encuesnfra enchavetads

dizectawente al drbol -4%-.
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un 8ro ~101- de manera de definir un egpucio -102-
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El 4rbol -4%- éonresale de lg caja 451— en el
lgdo derecho de la figura & y 1: yporcidén salien-
te =87~ tieme cortado um rilete nelicoiual -88-._
in ey yilete se encuentra montada una araila iveca
da -ub- gue vlene bracos ~3C- ¢ue sobresalen @ —-
travds de hendecuras axiies -vie en Qum dis.C8le -
cidén de jaula -92- umiaa ai abuliamiento -83-, la
jaula ge encventra ublcuda 8 su vew en una caja -

C%- gue ests roscada intermamenie em -94- y an-

-
o~

cladg Totativawease enire lse chupas =95- y -96-
or mjuste del revorde -§T7- er un eéspacio comple
menterio definido entre ambas chapas. H1 opjinete
de rodillo -»1- del lado derccico =std limitedo -
cintra movimiento axil Por uedio de ia gesiaila o
reborde -Y8= de la chapa -96- y el xreborde -99- -
del abultomicnto -d?-, En el espacio comprendido -

mntre la cajz y la jaula se encuentra una tuerca

=100~ gue puede nmoverse axilmente cuaudo yzira la

caja. La tuerca estd nsejurada scitavlemente a -

en Torma ae "U” en el cuel estdn ublcadas las ex-
trenidades dé los trazoz ae araiia -90- y una pis-
ta -10%~ para bolilias. La provisidn de la pista

~103- permite que la araiia gire mientras la tuer- i:
ca se uueve exilmente cuaudo se groduce la rota-

eidn de Ra caja -93%-, kara ajuster le excentrici

dad del eje geométrico Longitudinal central de los §j

clementos de levy -45- gon respeciv 2l eje geoméd-

trico central del drbol nmotor -4%-, la tuerca -~ -~

~

~10C~ debe moverse husua La posicidn Geseada sobre &
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la jaula -92< | Tlio e logra haciendgo sirar lg
caja ~2%-. Cuazndo la tuerca se “icve axilmenie de
maners gue la arafla sea ligada axiimente junto aon
1z miswa y dado que lz wraia esid roscada o filew

teadu en lu ssecidn helicoidagd -85~, la arala es

’]

0pligada a girg

-

sovre €i drcol con 1o cuRl: _jira
la jaula -92-, 7 los vopes se sevaran cusndo GG
be asumentarse la excentyvicided. Fars disminuir -
la exceniricidad el tope -51l- oblipa al 10pE =8
a retordar la leve —iHe peru asl introducly aiflo
jamiento en la cadena -66- que se arrolla sobre
la saliente o abuliauiento -%%— a fin de reducix
¢l radio crbital de las pesas planetarias., Se 1o
gra asi una carrera reducida dei patin de leva -
con la comsigulente reduceidn de la velocidad de
rotacidn del Arbol de sallda -38-, Los ajustes -
efectuados por ¢l mevampisno de control a gue se
ha hecho referencia pregtedenvemense se pueden 1o
srar alentras €L drool -4%- se mantiene en rota-
cidn, Se observard que, dado que el atultamiento
-3%~ estd enchavetado gl drbel —4%-, el tope -y5-
s¢ encentrard giempre gopsradc —-180¢ del tope -
-8i~-. El simbolo de vererencia -1U4- indica la —-
utilizacidn ¢e un arc de estanqueidad para evie
Yar el escape de wesite desde la caja.

dn la figura 1lUg aparecs un mecunismo de -
control de aliernativa, mecanismo que no permite
efeciuar ajusies en la carrvery del patin de le-

va mienitras gilra el drkecl -4%-. En este caso, el
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tope -8l- y su abultamiento o saliente apropig
d0 -83~ estan unidos a un disco de ajuste -105-
que se puede iijar a un dlsco correspondiente
~106- unido a8l arbol -4%- empleendo medios de
tornillo -107- a fin de ajustar la relacidn eg
pacial de los topes -80- y -8l- mientras el 4x
bol se encuentra estacionario.

Existen miichos otros ejemplos de la pre—
sente invencidn que difieren entre sl en asup
tos de detalle pero no se apartian en forma al
guna de 1os principios establecidos en las rei
vindicaciones que s¢ acompaiian. La esencia de
la presente invencidn es la disposicidn por -
medio de la cual se puede ajustar la carrera
del patin de leva de manera que los dispositi
vos que emplean el equipo tengan control sobre
la funcién Iinal. En amcas realizaciones de la
pregente invencidn se ha uvilizado el mecanig
mo de transmision de movimiento con fines redug
tores de velocidad y en estos casos el controlw
de 1a velocidad depende de la duracidn del a-
garre de las abrazaderas oon el eje durante
cada ci¢lo del patin de la abrazadera. Bviden
temente la frecuencie de oscilaoidn de los pa
tines permanece igusl para igual velocidad -~
de xrotacidn del drbol motor, para cualquier -

carxrera del patin de leva , Bl efecto de la -
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carrera eg simplemente alterar el periodo de
cada ciclo en el cual la abraszadera efectua
trabajo efectivo de rotacidn del arbol de sg
lida, Con pequeilas carreras el piriodo de tra
bajo efectivo de cada ciclo es pequeilo de ma-
nera gque el movimiento lineal del drbol de &g
lida es correspondientemente reducido, En el
otro extremo de la game permisible de carreras,
esto es con grandes oscilaciones del seguidor,
10, - el movimiento es mucho mayor . En otras pala-
bras, para una frecuencia conétante de oscila
cién pero con distinta carrers del seguidox,
puede variarse la velocidad de rotacidn de la
salida.
154~ ' Descrita convenigntemente la naturaleza
de ia actual Patente de Invencidn, como asimig
mo la Yorma de poderls 1ievar a la prdctica -

para convertirla en una realidad industriali-

zable, 8¢ hace constar gque en la misma serdn
20, - susceptibles de introduciy todas aguellas mo-
diticaciones de detalle gue las circunstancies

y la prdctica pudieran aconsejar, siempre y

cuando gue con las variantes que se introduz

can no ge cambie, altere o modifigue las -

,)— -
25, esencialidad del objeto descrivo.
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Be declaran como de novedau y proviedad para
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gulentes:
REIVIEDICACIOQONES
De= la,-"Aparuato para lu conversidn de movinien-

%o rotativo en movimiento alternativo”, caracteri

Zado por comprender un drbol moior, un elemento de

leva eliindrico relacionado operativamente con el

drbol con el drboel, un-patin para la leva, y he-
10.- dios de variacidn de la excexmiricidau del eje gegQ
nétrico longitulinal central de la leva cCOn reg—-
pecto al eje longitudinal censral del 4rvol a iin
e ajustar la carrera del pavin de ieva,

28,- "Aparato para la conversidn de movimien
te rotativo en movimiento slterustivo”, caracte-
rizado por comprender un grbol motor, un primer -
elemento dtlindrico de leva montado concentrica-
wmente sobre el grbol y rijado al mismo, un segun
do elemento cllindricc de leva que tiene un hueco
20.- 0 rebajo dispuesto excentricemente que aloja al -
primer elemento de leva, un patin para el segun-
do elemento de lesva, y medios para pruvoear gue -
el segundo elemenio ae lgva gire juntamente con
el primer elemento de leya en cuatquier posicidn
25= relativa de Lloe dos eiementos de Leva para contrQ

lar la excentricidad del eje geowdtrico longitu-
dinal del segundo elemento de leva con respcoto -

al eje geomdvrico:longltudinal del drbol para —-

g w M TR AR e Gy e s ST
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ajustar la carrers del patiu,

38 ,~ YAparato para la conversidn de movimien
t0 rotativo en movimiento alvarnativo”, de acuer-
d¢ con la reivindicacidén 2¢ en el cual los medios
se caracterizan por comprenaey un tope unido al -
segundo elemento d= leva y.un toge coincidente —-
unido al 4rbol que por contacto yrovcean la rota-
cidn del segundo elemento de leva, y disposicio--
nes de ajuste para alierar lu posicidn angular de
los topes cumanto oL srvol permanece estacionario,

48,- PAparato para lu conversidn de movimien
to rotativé en movimienio alternativo”, de acuer~
do con la relvindicacidn 22 en e. cual los medios
se caracterizan por un mecanismo planetario dise-
pussto para efectuar una drbita con respecto al -
arbol y controlado por uxs ruerze centrifuge cuan
do girae el 4riol, hezllandose el mecanismo acopla-
do direcua o indirectamente a8l primexr elemento de
leva y al sepundo elemento de leva y dispuesto ~-
para girar las levas en contrafase para aumentary
la excentricidad con sl wmovimienso hacia afuera -
radlalmente creciente ael mecanismo,

>%.- ”Aparato para la conversidén ae movimien
to rotativo en movimiento elicrnativo”, de acuer-
do con la roivindicacidn 42 caracterizaco por el
hecho de que el mecaniaeno planeterio extd vincu-
lgdo a8 G0S brazoe o similares gue se proyecteh -~
hacia afuera desde ei 4rbol, estando yn brazo uni
do a. segundo elemento de leva y hallanuose el sg
gundo brazo acoplado uirecta o indirectamente pox

medio del #rvol al primer elemento de leva,

BTN S Lot SR
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68,- "Aparato para la conversidn de movi--

miento rotativo en wovimienito altsrnativo”, de-

acuexrdo ¢on la reivindieacidn »i catucterizado -

por el hecho de gue ¢l mecaniemo planetario es-

td vinculado a los orazos mealeante clemenios de
unidn rigldos articuiados.

7e.~ "Aparato para la conversidén de movi—-
miento rotétivo en novipientc elternativo”, de -
acueruo coit iz roivindicacidn H2 caracterizado -~
por el hechv de que ¢l macanisnc planetario es—
td vinculedo a los vrazos mediante un elemento -
de unidn flexiszle que estd relacibnado desliza-
Ulemente por una pesa planstaria per 1o menos,-

88.- "Aparato pava la conversidn de movi--
piento wotativo en movimiento alteranativo”, de -
acuerao con la reivindicacidén Y8 caracterizado -
por el hecho de que el elemenio de unidn estd -
roscado a trauvés ge Lla vesa,

98,- Aparatc para la co.versidn de movi--.

mieuto rotativo en movimiento alternativo”, de

acuerdo con cualguiera de las reivindiceciones

4% a ©% caracterizedo por el hecho de que el ele

mento Pluneturio ceue nacia adentro contra la -~
tuerea centrifuga al ocurrir sobrecargas sobre %f

el patin de leva zera disminuir ia excentricidad.

vara la conversidn de moOvi--

102,- *Aparato
miento rutavivo eu wovimiento alternativo®, de
acuexdo con cunalquiera de las reivindicaciones

L

42 a 98 caracterizado por comprender un disposi

N
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tivo de control del wovimiento hacia aiuera del mg
canisgmo planetario bajo la accidn de la fuerza cepn

trifuga.

lig.~ "Aparsto pars la coaversidn de novimien
50z %o reotativo en movimiento ulternativo”, de aouerdob
con la reivindieacidn 10# en el cual el disppsitivo
de control se caracteriza por comprender topes sO~
bre el segundo elemento de leva y drool que por cop
tacto muntvienen al mecanismo plunetario en una 6r-
10um sita predeicrminada, y un controlador Para fijar --
los topes en dlversas reluclones sngulares,
12¢,- ?Aparaio para la conversidn de wmovimien
to rotativo'en movimiento alternativo”, da acuerdo
con la reivindicacidn 118 caracterizado por el he
15, cho de que el ¢oniroladcr es una disposicidn abal-
tada con la cual estd unido el tope del 4rbol y se
Proveen medios para aunclar el abultomiento en cual
quier posicidn deseada del druol.

i%& .~ YAparaio para 1la cunversién de movimiepn
U, - to rotativo en movimiento alternativo”, de acuerdo
con la reivindicacién 1l¢ caracteriszudo por el he-
cho de que el controlador incluye una porcidn del

grkol roscada helicoidalmentz, un wuje que cubre la

porcidn roscada del drbol, unido con el tope del dx
bol y que tiene por lo menos una hendedura axil, y
unge tuerca desplazable sovre el drbol con una pPro-
yveccidn que ajusia en la hendedura, actuandv el mo
vimiento de la %uerca a Lo largo del drbol de mang

ra de girar el buje para asl alterar la relacidn -
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angular de los topes.

1l42,- "Aparato jura la conversidn de movi- -
miento rctativo en movimiwnto alternativo”, de a-
cuerde con la rsivindicacidén 132 caracterizado -—-—
ror el hecho de ¢ue el buje wetd encerrado en una
caja rotativa dispuestu para girsr de mansra de -
brovoecar el movimiento deseado de la tuerca.

158.~ "Aparato para la conveirsidén de movi- -
niento rotative en movimientv wliernativo?, de -
acuerde con cualgulera de las reivindicaciones 22
a8 132 caracterizado oxr comirdndér una pluralidad
de primeras y segundas levas mcniadas en conjun--
tos sobre el #rbol c¢on los patines montados para
funcionar en relacidn de fase eguilibrada.

168,- "Aperato peara la conversidn de movi- -
miento rotativo en movimiento alternativo”, de -
acugrdo con cuslquliere de las reivindicaciones qu
anteéeden caracterizado por el hecho de que por -
10 menos un patin de leva estd unido a una abra--
zgdera que abraza a un drbol de salidg y gue ac-

ciona haciendo girar el drbol de gsulida en un ci

clo que incluye agarrayr lu superiicie del #grbol -

de salida y hacer girar el drbol de salida una -~
magnitud predeterminada cuando el putin de leva -
asciende sotre la leva y soltar el agerre y vol-
ver @ una posicidn neutral cuandc el patin cae ~
cobre la leva,

172.- 7 ArARATU 1ARA LA COHVEKSITY DE HOVI-
EIENDQC RULATIVO EX MOVIMIEETO ALLERMATIVO »,
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Todo ello, cvoniorme se uescelve y reivindi
ca en la prasenie memoria que consta de LREINTA
Y DOS hojas cscritas & mdquina por una sola ca-

ra y-dibujos que lz lusiran.
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