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EEMORTIA DESCRIPITIVA

gue se acompaila & una sollcitud ae patente de invencidn
por veinte afios, para Lecadia y sus Fosesiones, por DIFE-
RENCIAL FARA COWTHROL Y SINCRONIZACIOW ﬁEL.MOvIMIENQO RE~
LATIVO LNTRE DOS MECANISHMOS RODATIVOS, a favor de don Ja-
vier PRESA ALON30, de nacionalidad esparicla, domiciliado

en adrid calle Homero Robledo ng 26,

\J

La presente invencion wme refiefe a un nuevo mecanis-
mo diferenciazl, o sistame de mecsnismo difereancial, carac
terizado por su sencillez, para el control, sincronizaci¢
y automatizacién ae los movimientos @elativos ae dos meca

nismos que giren en el mismo sentido o en zentido inverso,
bien continua o bvieun alternativamente.

Su eplicaci¢n mAs rfecuente, entre otras, es cowmo me-
canismo basec en log "seclectores a diferencial” gue se em-
plean en las grias de cuchara accionadas por doé tambores
gin embonrgo debe entenderse gue esta aplicacién, aungue
preferente, no es en ningln mode limitativa.

Um "selector a diferencial es el elemento principal




para el control y automztizacidbdn d= la# maniobras de‘aper-‘
tura -y cierre de la cuchara =gl como de los movimientos de
15 aceleracibn o deceleracidn durante vl periodo de subida y
bajads de la misma medisnte el aéuionamiento de ung serie

de conwvactos eléctricos que segin su posicionamierto actdan

soore el aparellaje eléctrico preciso para producir los ci
tados movimientcs de subide y bajada, ayertura y cierre,
20 .| aceleracibn y decelerscid, debidsamente sincronizados, y el
enclavamientco e¢léctrico en caso 4: falss maniobra.

Eu el presente sistenma de diferenciai, se ha adicionat
do un 6xrgano-auxiliar accionadc 3 mano, (¢ manera que pue-—
da anularse él efecto del mecanismo diferenciai, en 21 mo-
25 mento y posicién que se precise, pudicindo igualmente_hacerL

lo efective de nuevo mediante el wismo mecanismo en idénti

¥

cas condicilones.

Pora aejor comprensibn de esta memoris, se scompaha
una hoja de planos gue se refieren 2 un ejemplo de reall-
30 zacibn de la invencidn citado a titulo no limitativo, ya

gue caben ciertas variantes constructivas zin gue se alter

w

La esencla ae la invenciodn.

Segln aichos planos, los mecanismos cuyos wovimientos
¢s han de controlar (1) transmiten su movimiento de rota-
35 ¢idn a través de un sistema de cedena, eje, rétuia, engra-

naje, etc., etc. o cualguier otro elemento de transmisidn

(2), a sendos mecenismos receptores (3)del sistema diferen
cial, que soportsn dos cadenss siniin (4).

En el interior Ge cada mecanismo receptor (3) se ha--
40 llan convenientemente dispuestas dos ruedas de dentado he-
liéoidai (5) para gue, séa cuzsl 7uere el sentido de gifo
de los meceniswmos a couttolar, las dos cadvnas sintin (4)
realicen sus movimientoz siempre en sentido opuesto entre

gl
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Las dos cadenas estén dispucsias paralelamsnte en un
misme plano, y entre amvas ve un pifidn (6) engranado en
ellas, al que imprimen wmovimiento girstorio.

Bote pifidn va montado ex unu corredera (7) que puede
deslizarse en cuslguicr sentids & lo larso de une guia
(8) situads tembién entre les g0y cadenag.

31 Los meeanismos a controlar no girsn 4 la misma Ve
locidad, lae dos cadenas tampoco #e moveyén & la misma veq

locidad y por este heoho es movimiento giratorio del pi-

fién (6) se¢ descompondrd en otro de traslacidn de la correr

dera que lo woporta (7), la cusl re deslizard yor la gula

(8) en el mismo sentido gue la cadena gue se uueve mis ré#

pida; siendi esta propiedad el fundsmento del "zigstema
diferencial®

En ls treyectoria de la corredera, y & uno y otro la-
do de la gula, se disponen uus serie de contactos eléctri
cos (9) que son accionados por la misga, agegin su posicid
y sentido de desplazamiento, de acuerdo con las posicio--
nes relativas dr sw.eplagamiento con los wovimientos y
velocidades del mecanismo a controlar.

Cuando loa dos mecanismos a controlar giran e la mis-
ma velocidad, el pifdn (6) girard en uno u otro szeutido
ain produéir ningGn desplazamiento de 1a correderz por el

hecho ya citado, de realizar las cadenas sus movinientos

gn dentidos opuestos entre si, seal cual fuere el Je los

mecanismos a contkolar.

En coada posicidn limite del recorrido de la corredera
ge ha previato la colocacién de un contacto eléctrico de
seguridad o tin de carrera (10) que producird el enclava-
miento eléctrico del mecanismo gue e} diferencial contro-

la, en casc de falsa maniobra.

3
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Entre cada mecanismo receptor (3) y el eje conductor
(11) de cadena sinfin, un tren de engranajes (12) puede
reducir o multiplicar la velocidsd de giro, y por tanto el
nunero de vueltas de cada mecanismo a controlar, de maner#
gue la diferencis de velocidad o numero de vueltas que ha-
ya de exiatir entre los mecanismos & controlar corresponda
a la longitud del recorrido de la corredera.

ilediante un mando externo que actla sobre unas manive-
las (13) y éstas a través de unas bielas (14) sobre las
manivelas (16) gue soportan ung rueda intermadia (16) del

tren de engranajes (12) se puede anular Le fuacidén del me-

canismo diferencial, retirando o deseabragando la rueda in
termedia (16) de la rueda o pifién (13) montado en el eje

conductor (11) de cada cadena.

I

Las‘ruedaa conductoras (19) de cada cadens sinrin won
tadas en su correspondiente eje conductor (1) mediante un
sistema de friceibn previsto para absorber cualquier enton
pecimiento y o en durante la treyectoria de la corredera.

Bl sistema de friceidn estd rormado por el disco (20)
tijo en el eje conductor y el disco (21) que comprimen y
arrastran la rueda conductora (l2) entre ambos discos por
medio del resorte (22).

Los ejes (23) que soportan el pifibn conducido (24)
poséen en su extremo libre un mando (25) previsto para po-
der actuar a mano sobre cada cadena independientemente y
poder situsr La corredera en Lz posicidén correcta respec-
to & ta de iLos contactos durante la puesta a punvo.

Serdn variables Llas dimensiones, sylicacidén, as{ cowo
log procedimientos a emplesr para degarroliar el sistema
descrito y cualgquier variante de realizacién en este sen-

tido se entiende proteyida por la prssente invencidn.
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§OTA. - Descrito suficientemente lo gue antecede sélo resd
ta éonsigner gue lo gue se dsclara propylo y nuevo del so-

licitante es lo contenido en lag siguientes:

DETIVINDICACICHES

1 - Diferencial pare control y sincronizacibén del mo-
vimiento relativo entre dos mecanismos rotstivos, oaraoteJ
rizado esencialmente pofque el wmevimiento rotativo de los
dos mecanismo® a controlar a través de cuslguier otro me-
dio de transmisidn convencional, Lo reciben zendos meca-
nismos receptores del diferencial Que; a su ves, cada uno
lo transmiten por wedio de un tren de engranajes, a dose
cadenas sinfin dispuestas paralelamente y en un mismo pla-
no, entre las cuasleés engrana un piZén al gue imprimen un
movimiento giratorio-

2 - Diferencial, scegin reivindicacifn 1. ecaracterizzdo
porqué en el interior de cada mecanismo receptor del mis-
mo, se hallan dispuestas dos ruedas con deantado helicoi-
dal para que} sea cual fuere ei sentido de giro de los me-
canismos =2 controlar, las dos cadenas sinfin realicen sus
movimientos siempre en sentido opueato entre sif.

3 - Diferencial, segln reivindicaciones 1 y 2 caracte-
rizedo porgue el pifién gue engrana entre las dos cadenas
ginfin est4 mbntado en une correders que es ospaz de desli
garse a lo largo de una gufa situada paralelamente y entre
las dow cadenas, d¢ mansia que la trayectoria de la corre-
dera, o mésa concretamente, en ls trayectoria de la misma,
y a uno y otro lado de¢ la guia, se dispongan una serie de
contactos eléctricos que serdn accionados por la correde~

ra segun su posicibén y sentido de desplazamiento.
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terizado porque cuando los mecanigmos s controlar no giran|

a la misma velocidad, las dos cadenas sinfin tampoco se wuu
ven a la mlsma velocidad y por tznto ¢l movimiento girato-
rio del pifidn que engranz situado =ntre ambas, se descom-
porie en otro movimiento de traslacidn de la corredera: gue
lo soporta, la cual se desliza por la guisa en el mismo sen
tido yue el de la cadena, que se mueve mds 1aplda, o bien,
la corredera permanece gquieta, girando no obstznte el pi-
1ién i la velocid«d de los mecanismos a controlsr es la

misma.

5 - Diferencial, uegin reivindicuciones de 1 a 4 carac
terizado porque entre los dos mecanismos receptorés vy en
cada eje conductor de cada cadenm, hay un tren de engrana-
Jjes péra reducir o multiplicar la velocidad de giro, y por
tento, el nlmero de vueltas de cada wccanismo a controlar
de manera que la diferencia de velocidad y el niumero de
vueltas que haya de existir entre lovs mecanismos a contro-

lar corregponda a La longitud 3e recorrido de la corredera

6 =~ Diferencial, segin reivincicaciones.de L a 5 carac-

terizado porque con un mando externo se desembraga cada
tren reductor situado entre los mecanismos receptores y
gada eje conductor de eada cadena, previsto parsanular y

‘a

hacer efectiva la funcidén del diferencial.

7 = Diferencial, segin reivindicaciones de 1 a & carac-
terizado porgue las ruedaa conductoras de cada cadena sin-
ain van montadas sobre sus respectivos ejes conductores
g friccidn y lag ruedas y pitiones conducidoé fijos en ca-
da eje conducido, los cuales poséen en =u extremo libre

un mendo, previsto para poder actuar s wano sobre cada ca-

dena independientemente, y poder eituaxr la corredera en po

e -
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sicibén coreecta durante la pueata a punto, y las fricecio-
nes bara ébsorber cualquier entorpeoimientd en y durante
la trayectoria de la corredera citada.

8 - Difsrencial, segun reivindicaciones uvue 1 @ 7 ca-
racterizado porgueademds de los contactos elLéctricos,yue
actdan a efectos de la corredera en su trayectoria, para
la automatizacidn de los movimientos de los mecanismos
que se controlan con el diferencict, se han previsto otros
dos a cada extremo Limite de su recorrido para seguridad
y fin de carrera.

Y = DIFPKRuLUCIAL PARA CONIRCL 7 STUURCNIZACICH DBL kO~

VINTEETO RELADIVO ENORE DOS

waCANTSIION RUTATIVOS,

Todo gegan va comprendido en la presente meworia, que
consta de siete hoJas folladas y mecanografisza por una
séla caia con un total de ciento ochenta y cinco lineas
¥ la hoja de planos que se compalia Lars su mejor compren-

gidn,
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