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La presente invencién se refiere a una véalvula del

tipo de mariposa que comprende un cuerpo tubular gue delimita

&
un conducto de salida y una mariposa obturadora montada gira-

toria en este cuerpo alrededor de un eje transversal al eje
del conducto, llevando uno de los dos elementos un forro de

estanqgueidad y el otro una superficie de asiento para este fo-

rro.
>

Se ha descrito en la patente francesa 2 456 271, una .
valvula de mariposa que comprende un cuerpo atravesado por un
paso en el cual’ un obturador o mariposa esta montado giratorio
alrededor de un eje perpendicular al eje del paso, con objeto
de "poder desplaz#rse entre una posiciOn. de cierre, en la cual
un forro fijado o formado sobre la periferia del disco del

obturador tienme un contacto estanco con un asiento 1levado.

por el cuerpo y una posicién de plena abertura aproximagdamen-
. R : .’ Y

te perpendicular a la posicitn de cierre, siendo la superfi-
v

cie periférica del obturador y la superficie conjugada del a-

LA X XN J

siento superficies cbn:i.t;as definidas por dos conos de revolu-

cién que tienen, para la posicién de cierre, un eje comin que
forma con el eje del paso un &ngulo agudo,- mientras que el e-

je de rotacién del obturador estad, siguiendo el eje del paso,

desviado al lado opuesto del vértice del cono que defints.la

superficie del asiento con relacién al plano medio del.diéco

del obturador. . %o

Esta valvula de mariposa se caracteriza por el he-
cho de que el ¢eje de rotacién del obturador, con relacién al
eje del paso, esté desviado radialmente hacia el vértice del

cono que define la superficie de asiento.
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Un buen funcionamiento de una valvula de este tipo
esta condicionado por los parémetros que son:
- el angulo de desprendimiento;

-
.

- la presién de contacto de las superficies de es-
tanqueidad;

- la forma de las superficies de estanqueidad;

- el par de rotacién de la mariposa.

La invencién tiene por objeto crear una valvula cu-
ya construccién sea el resultado de un compromiso 6ptimo en-

tre los parémetros indicados anteriormente.

Tiene, pues, por objeto una valvula de mariposa gque
comprende un cuerpo atravesado por un paso, un obturador o ma-
riposa siendo montado giratorio en el citado paso alrededor

de un eje ortogonal al eje del citado paso, con objeto de.po-

der desplazarse entre una posicién de cierre en la cua} up

forro fijado o formado en la periferia del disco del oBtura-

dor tiene un contacto estanco con un asiento llevado por el

cuerpo y una posicién de plena abertura aproximadamente per-
pendicular a la posicién de‘cierre, siendo la superfic{é“%e-
riférica del obturador y la superficie conjugada @é21 asiento,
superficies cénicas definidas por dns conos de revoluciGr’

mientras que el eje de rotacién del obturador esta, seddn el
eje Ael paso, desviado al lado opuesto del vértice deI{éﬁho
que define la superficie del asiento con relacién al Eéénp
medio del disco del obturador, caracterizado por el hecho de

que para un valor determinado del &ngulo en el vértice2 V¥

del cono que define el asiento de la valvula y para una po-

sicién determinada C del eje de rotacién de la mariposa en un
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sistema ort_onofmado oxX, Y. Zz uno de cuyos ejes se confunde
con el eje del citado como, se define un plano de juntura de
la mariposa:‘de la valvula con su asiento, un par de puntos del
cual para los cuales el angulo de desprendimiento minimo es
m&xigno. tienen por traza un punto Q situado en ei plano

(3:?, _;) del sistema cuyas coordenadas y el &ngulo de despren-

dimiento est&n determinados por las relaciones aproximadas

siguientes:
XQ = sin $ cos ¢ (1—C2)
_ .2 _a2
ZQ-c(l-s:m 4(1C))
c 1l
sincf = —

Q  os % l-l-czi:g2 L

siendo ¢ la distancia de la traza del eje de rotacién de la

L .
mariposa respecto al centro O del sistema y siendo detetmina-

da la inclinacién © de 1la mariposa sobre el eje del pas.h ,;.)or
la relacién complemento del &angulo de cierre > 97—';1—
La inv;ancibn se comprender& mejor con la iect.ur’a de
la descripcién que sigue realizada con referencia a los..@ibu-
jos anexos, dados Gnicamente a titulo de ejemplo, en los cua-
les: la figura 1 es un plano que muestra, sobre un cono, gue
define el asiento de una vAlvula, las curvas de los va,'l..gtes
constantes de los &ngulos de desprendimiento asi corno.-m:\.a. ma-

riposa de v&lvula realizada segin la invencién; la fig::;-:-:; 2

es un plgno que muestra sobr.e el mismo cono que el de la fi-
gura 1 las curvas de los valores constantes de las deforma-

ciones 0 de las presiones de contact.o; la figura 3 es una re-
presentacion esquematica que muestra la determinacién grafi-

ca de un punto Q del plano de juntura para el cual el {Emgulo
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de desprendimiento minimd es maximo; la figﬁré 4 es una vista
en secci6tn de un modo de realizaciodn pa;ticular de una valvu-
la segdn la invencién; y la figura 5 es una vista parcial a
mayor escala. -

Antes de proceder a la descripcién de la valvula se-
gin la invencién, se va a dar una idea general de la formula-
cién del problema que la solicitante ha tenido que resolver
teniendo en cuenta los parametros de funcionamiento anterior-
mente citados.

Se supone que el asiento de la valvula se encuentra
en uha parte de cono de revolucién C, fijo, de &ngulo en el
vértice 2 ¥ , vy que la mariposa esta. constituida por una par-
te de cono c, m6vil,‘conf;ndida con el cono c1 en posicién

cerrada.

L
[ ) [ ]
[ ]

E1l cono c2 estd animado de un movimiento de rotg—

cién alrededor de un eje ortogonal al eje de revolucién del

cono Cl.

Cuando la parte del cono c2 sufre una rotacién in-

finitamente peguefia alrededor del eje definido mé&s arriba, se
calcula en cada punto del cono Cz, el angulo que forma la tra-

yectoria t de C, con la normal T al cono C,, siendd'®™ y

T vectores unitarios. - *e%ls

Si este angulo es inferior a 90°, la trayecfatia es

de interferencia. i e

Si es superior a 90°, la trayectoria es de separa-

cioén.

La mariposa de la vdlvula debe ser pues recortada

en las partes de cono C2 donde el &ngulo de la trayectoria es
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por lo menos igualhél &ngulo de rozamiento.

La presion de contacto de las superficiz2s de estan-
queidad es un parémetro que interviene también en la construc-

cién y el funcionamiento de una valvula.

Esta presién se engendra en el momento de la apli-

cacién de la mariposa sobre su asiento.

Se supone que la mariposa recortada en la porcién

de cono C2 tiene una periferia plastica o elastica.

Para un pequesio angulo de rotacién, la deformacién
en un punto de la porcién de cono 02 depende de la distancia
minima de este punto al eje de rotacién de la mariposa y del
&ngulo en este punto entre la normal T al cono Cl y la tra-

yectoria t (figura 2).

La superficie de estanqueidad de la mariposa.puede
también ser metélica, en cuyo caso, la deformacién antgrzbr—

mente citada es en realidad una presién de contacto. °

Igual que para el &ngulo de desprendimiento, esta

deformacién o presién se calculara para cada punto del cono

Cé en contacto con el cono Cl.

El perfil de la mariposa debe escogerse para que es-

ta deformacién o presién sea lo mas homogénea posible'ébﬁre

la periferia de la mariposa. Y

En 1o que se refiere a la forma de las superficies
de estanqueidad, es oportuno llegar a soluciones apro¥§@adas
recurriendo a la plasticidad y qﬁa elasticidad de la juntura
periférica teniendo presente gque la soluci6n geométricamente
perfecta consistiria en asociar un asiento y una chapaleta

cuyos angulos de conicidad son diferentes.
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Finalﬁente, el par de rotacién o de maniobra de una
maripdsa es debido ai apriete de la superficie de estanqueidéh
Y a la presién que actia sobre la mariposa asi como al des-

centramiento del eje respecto al centro de empuje de su su-

perficie.

En el 'caso de una Gaivula, este par debe ser lo mas

reducido pbsible.

Con referencia al esquemé de la figura 1,»sehve que

. . - i e e —um
se ha escogido un sistema ortonormado ox, oy, OzZ.

El eje ox es el eje del cono C1 en el cual esta for-

mado el asiento.

La flecha F indicafgl sentido de la rotacién de a- -
bertura de la m&fiposa por rotacién alrededor de un eje para-

lelo al eje oy, indicandose la traza de este eje por ufh punto

o ee*

C en la figura 1. 0 o

Se traza a continuacién en el sistema de coordena-

das citado, unas curvas que enlazan entre si a los puntos del

P

‘cono c1 que tienen el mismo angulo de desprendimiento en el

momento de la rotacién de la mariposa alrededor del punto C.
Con este £fin, se ‘‘escribe: OA = OB = 1, siendo los

. .l...
puntos A y B los puntos de interseccién del eje 02 con el co-

no C,. :':-e..‘
St —l . . o
OC = C oete

La seleccién arbitraria de C perteneciente af?E'y
de OA = OB = 1 no limita en nada la generalidad defla solu-
ci6tn. En efecto, toda solucién hallada engendra una infinidad

de soluciones homotéticas.

El coseno del angulo entre la normal n al cono C1
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y la tangente t al cono C, en un punto M de contacto entre es-

tos conos se expresa mediante el producto escalar de estos

dos vectores.
XZ COs ?
l-xtg @

= ‘ (1)
\/xz + (z - a::)2

(z-c) sin ? -

— medl
t

N.

En esta relacidn %Xy 2 son las coordenadas del pun—'
to M y P es el semiéngulo en el vértice del comno C,.
El &4ngulo de desprendimiento d del cono C2 respec-

to al cono C; estd definido por la relacién.

A

éiq O = ot = cos (-n.,a (2)
Esta relacién permite trazar una cartografia de los

édngulos de désprendimientoJ de todos los puntos M del,cono

- oy

C, en la zona de desplazamientc de 1la /tﬁariposa.

Esta cartografia aparece éfmf la figura 1 bajo° T2’
forma de una serie de curvas con aspecto de hipérbolas esta-
blecidas para distintos valores aed . teter

— o
n

Se comprende que si el producto escalar n.t €s°>>0,

la trayectoria del punto M correspondiente es "de interferen-

cia". - “sede
. = = . " . ‘."'o

si n.t £ 0, la trayectoria es "de separacion®gy .

Si m.t = 0, el contacto es deslizante. 00

eeote

Se definen asi en la figura 1 unas regiones éél. co-

no cl de trayectorias "de interferencia" y "de separacién”.

Seglin la relacién (1), se pueden definir sobre el
cono C1 curvas en las cuales el &angulo é es constante.

Con este fin se escribe:
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K = u

sin A ~ g (I-xtg <)
A= (1-u)™ -
B" = C p.-u-k~]
cC= Cn - o+ CN)
Para un valor absoluto de;> se obtiene la cota z.
B

z = ©)

El signo de z es especificado escribiendo

(z - ¢ - zu) sin >0 (@)

Debe destacarseique la cartografia representada en
la figura 1 muestra un conjunto de proyecciones en el plano

de simetria 0'"x*"z*de curvas situadas en realidad sobre.e3. co-

no C.. . =
1 *=k -
Por consiguiente, cada punto P de este plano*ea la
proyeccion ortogonal de dos puntos Pl, P2 del cono simé-

tricos respecto a este plano.

Para que la distancia C entre el centro de rofabiodn
de la mariposa y el centro O del sistema ortonormado sea nula
(C = 0), es preciso que la linea de estanqueidad éntrela* ma-
riposa y el asiento esté contenida en un plano perpend™utLar
al eje ox del cono y por lo tanto que o = O. *N*

Por consiguiente, adoptando para la maripos%épn sen-
tido de rotacién de abertura "atornillando™ sobre el eje Oy,
es necesario que el punto C esté situado encima del eje Ox.

Esto se traduce con OC = C para la condicién C"O.

La mariposa debe recortarse en una zona definida por
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" la ecuacién de n.t. que da un angulo *de separacién®.

Cerca del punto P particular que se llama polo y
que corresponde en realidad a dos puntos P1 ) 4 Pz del cono, se
encuentra un‘punto Q llamado punto hiperbélico.

La posicién del punto P se define mediante las re-

laciones:

M
"

sin € cos ¢
= C
En el pmito P el angulo 5 se determina mediante la

relacidn:
c

(sin S )p = (AP = - —— (5)
cos @

Se ha constatado viendo la zona del punto P y con-
siderando cuatro puntos JJKL tomados cada uno en un cuadrante
del sistema OxXZ que al desplazarse de I hacia J, con oﬁje.to
de cortar las curvas sucesivas de o . este angulo, pri:ﬁe_x;é

disminuye, después aumenta.

Si se desplaza de K hacia L, S aumenta primerq,’, des-

pués disminuye.

e
B AN WY

Esta observacién puede visuvalizarse en la figura 3

que representa un perfil llamado puente hiperbélico.

Para que -] sea maximo en toda la periferia de «ta ma-
.‘..
riposa, su plano de juntura debe pasar por el punto ques Se si-

tda en el "vértice" de la linea I y en el fondo de la linea

II trazadas en la figura 3.
Este punto que se llama Q es el punto en que el &n-
gulo de desprendimiento minimo es mé&ximo o punto hiperbélico.

Para hallar este punto, basta resolver el sistema

de ecuaciones:
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2.t )
> = °

o ( .?;’.)_
> =z °

) 4 verificar‘que las curvaturas de las curvas I y II de la fi-
gura 3 sean de sentido contrario, definiéndose asi una “si-
lla de montar".

Para ¢ # o, las soluciones de este sistema de ecua-
ciones son las siguientes:
para z:

z - ¢ = -C sin’g (1-¢%) > (6)

para x los tres valores siguientes:

X =0
x = ¢ sin @ cos ¢ . o
x = sin ¢ cos § (1-c%) n T

.0

Los valores exactos de las coordenadas y del‘ arrgulo J-

del punto Q pueden obtenerse a partir de la relacibn siguien-

te: : ' seces

x3°.+ (C2-3)sinf cosf x2 + [3sin2f cos ¢ + ey

c2cos? ¢ (1-3sin? ¢ ) j| Xy + c? sin ¢ cos3 ¢ (2sin’ ¢ -1) +
c4sinf coss§ - sin3¢ cos3¢ = 0. (8) .°.°:::

Las soluciones aproximadas de esta ecuaci6n ‘sgon las

siguientes: ‘ _ e,
Xy = sin ¢ cos ¢ (1-c%)  (a)
Z2,-C = ~ C sin”§ (1-C*)  (b) (9)
c 1 !
., - - (c)

cos ¢ 1+ctg?¢
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La precisién de los valores aproximados dados para

estas soluciones es de.* 5 - 10-7 respecto a los valores e-

xactos, lo cual es mas que sufi:riente, teniendo en cuenta las

tolerancias de mecanizacioén.

-t

Si debido a razones tecnolégicas, se fija un}H:t
minimo obtenido en el punto Q, se obtienen pares de parémetros

(c, ¢ ) que responden a las condiciones fijadas por la rela-

cién (c¢).

La cartografia de los &ngulos de desprendimiento
representada en la figura 1 permite escoger el a&ngulo de in-
clinacién 6 de la linea tedérica de estanqueidad alrededor del

punto Q definido anteriormente.

La linea tedrica de estangueidad deber&a pasar por

el punto Q definido mas arriba para que el minimo deé:, sea

lo mas grande posible.

El "maximo del minimo® de & depende de ¢ y de .

Se puede fijar, pues un S méaximo y deducir del mis-

-
(YA XX ]

mo pares de valores ¢ , c.

sin @ = —° (10)
P cos @

La cartografia representada en la figura 1 conptri-

buye a determinar el &ngulo de inclinacién 6 de la linéé:teb—

rica de estanqueidad alrededor del punto Q definido még.érri—
[ ]

ba de manera que el gradiente de O sea maximo. vee ”
Habiéndose determinado el Angulo de desprendimiento
éptimo, es oportuno examinar las condiciones de funcionamien-

to de la valvula en lo que se refiere a la presi6tn de contacto



de la mariposa con el asiento o la deformacién plastica de la
junta.

Suponiendo que las superficies de estanqueidad de
la valvula son elastica o plastica, su compresion 6 se repre-
senta mediante la relacion:

d<E = F sSin<$ d«g
donde:

- f es la distancia minima del punto de estanqueidad
respecto al eje de rotaciodn.

-.fei es el angulo de rotacion infinitamente peque-
fio en el sentido del cierre en el momento del aplastamiento

de la superficie de estanqueidad.

Se persigue una geometria de la juntura tal quej?

sin 6 sea lo mas constante posible en todo punto M de*la*.pe-

riferia de la junta.

Tal como se ha visto mas arriba: T
sin<i = nvt*
T =1Mji
CM =x x + [ y(I-xtg ™ )-iz] y + (z-¢) z
CM™ = x- + (1-xtg - 2cz
Se trata, pues, de estudiar la expresion: -

CM . (n.t) vy establecer las condiciones para:qdé;
CM™ CR*HY - cte. aaa%}‘

El momento de cierre TH sobre el eje de rogacion
Cy de la mariposa engendra una presion p sobre el asiento.

Si se considera una superficie infinitamente peque-

fia cerca del punto M
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siendo D la proyeccién ortogonal de M sobre el eje 6;

Los componentes sobre x e y de este momento estan
equilibradas, bien por simetria, bien por reacciétn sobre los
apoi(os.

Solamente la componente sobre y, o momento de ma-

niobra, es interesante.

i~y = & 3= (B (Bop.ds)Y

my

La relagién & = ——=—— es caracteristica de 1la
pds

deformacién eléstica o plastica de la junta de la superficie

de estanqueidad.

Representa, por ejemplo, el par que es preciso ejer-

cer para obtener en el punto M, una fuerza de 1 Newtong. °.
Una vez hechos todos los c&lculos, se obtieng: .,

z x cos ¢

€ = (z-¢) sin¢ - (11)
1 - xtg® -
De esta relaciétn se deduce el valor de z. taoes
(1-xtg P ) (c sin @ +& ) et
zZ = (12)

(1-tg ¢ ) 8in§ - xcos§
Esta funcibén permite trazar sobre el cono cl,pga_a

cartografia de las & que conduce a una familia de hipé&rpdlas

en el plano &;para & constante. tree

El aspecto de las curvas de las & constante.s. es
muy similar a la de las curvas de los é constantes, .'.l..o. c;ual
facilita la seleccibdbn de estos dos par&metros para que tengan
valores compatibles.

Las asintotas horizontal y vertical de estas curvas



se expresan mediante }as expresiones:

sin ¢ cos ¢

sin € [c sin ¢+& ] (13)
Cuando &£ tiende a O

!
Lim za = ¢ s:i.n2 ¢

Xa

Las variaciones de & se expresan mediante las ex-

presiones:

X cos @
—g—:— = sin @ - I———‘F:—— se anula para X = sin@ cos ¢
-Xtg
- z cos
QE’ = ¢3 se anula para z = O.
ox (1-xtg ¢ ) '

Se llega, pues, a un extremo de &€ para el punto cu-

yas coordenadas son x = sin & cos(p
2 =0

El valor de & se expresa con la relacién a, .

€ = -csinfp

Debe destacarse gue para & =0y S = 0, las hi-

pérbolas que corresponden a estos valores son :i.déntica;. ;:se

expresan con la relacioén:

c
z = b--..
1 - : L
(1-xtg ¢ )tg ¢ Gy
10 Debido a la forma muy parecida de las curvas :dr.e las

sse *

£ y de las & , no hay dificultad en escoger el &ngulo de
inclinacién 8 del plano de juntura de la mariposa sobre el e-
je del asiento.

Resulta ventajoso escoger este &ngulo de manera que
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sea inferior al complemento dei_ahgulq de cierre y mayor o

igual a un valor limite pr6xim5_a e ST

4 °

La valvula representada en la figura.4 comprende un
cuerpo’ -1- de forma general cilindricg cuyo aguﬁero -2- cons-
tituye un paso para el fluido cuya circulacién a través de los
conductos, né‘representados, ensamblados con el cuerp6 -1- es
controlada por el obturado; -3- montado giratorio alrededor
de un eje geométrico YY. La traza del eje dé rotacion esta
constituidc por el punto C en la figura 1, cuyas coordenadas
dan el gesplazamiento de este punto respecto al eje XX.
| " En el extremo corriente abajo del cuerpo -1- se fi-
ja un anillo -4-, una junta -5- interpuesta entre el cuerpo
y el anillo, presentando este ultimo una ranura -6- cu¥o dia-
metr; interior f;rma él asiento -7- para la superficie:B;;i-
férica -8~ de un disco o plato -9- de la mariposa -3-,?L£:par-_
te principal de la maripoéa se prolonga corriente arriba por
unos salientes -10- perforados cada uno por un taladro.oilin-
drico -1l1l- de eje YY en el cual se int;oduce“Q se fija peY me-
dio 4= una chgveta =12<, un semieje -13- que gira en el cuer-
po -l- y asegura el hontaje giratorio de la mariposa.,,, s

En una garganta pexiférica profunda -14- del, Qifco
. LY Y'Y
-9- se introduce un forro dea estanqueidad anular -15-,*elk cual

en posicién de cierre se aplica elasticamente en conta?t? de

se hd L]

presion sobre la superficie Eonjugada -8- del asiento. La gar-
ganta periférica -14- esté defiqida por dos ranura; comple-
mentarias -16,17- formadas respectivamente en- una cara de la
parte principal -3- ¥ en la cara enfrentada Qe una contrapla-
ca -18- fija por mediélde tornillos -19- a la parte principal

3 "
Al
"
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El material de estanqueidad del asiento -7- y/o gel
forro -15- se escoge en funcidén de las condiciones de utiliji-
,J
zaci6én y puede ser en especial yn material plastico que sa-

tisfaga las condiciones de plastzifdad y de elasticidad reque-

ridas o un metal.

"~

En la figura 5 se ha repfasentado a mayor escala el
&ngulo relativo entre el forro de estanqueidad de la mariposa

vy el asiento.

Se llame E, la linea media del plano de juntura en-

tre el asiento -8- y la mariposa, linea que en el caso presen-

te es una elipse.

Se define una superficie de estanqueidad sobre la

mariposa engendrada por unas rectas A tales gue forma. an

[ ]
v eef

todo punto M de E, con la generatriz SM de‘c1 en el plang de-
[ I8 :
finido por SM y el centro L de la elipse E, un &ngulo p"dado.

Asi puede obtenerse una arista -20- de contacto en-

tre la superficie de estanqueidad -8- del asiento -6- y la

del forro -15-. “ees

Puede preverse igualmente que la arista de estanguei-
dad esté definida sobre el forro por dos superficies éﬁé‘for-

men respectivamente con la superficie -8- del asiento Ufygs

angulos agudos 8 y B - _ R I
Uno de estos dos angulos f o B’ puede ségsiigual

a cerogen cuyo caso una parte de la superficie del forro esta

unida por los bordes con la superficie correspondiente del

asiento.

Habiendo, asi, establecido mediante el céalculo, las

7




caracteristicas de una valvula mariposa, estas caracteristi-
cas pueden fTacilmente concretarse en instrucciones de mecani-
zado para maquinas-herramienta cléasicas con el fin de obte-
ner los perfiles deseados para el asiento y la mariposa de la

valvula.
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REIVINDICACIONES

1. Valvula de mariposa perfeccionada, que com-
prende un cuerpo atravesado por un paso, un obturador o mari-
posa siendo montado giratorio en el citado paso alrededor de
un eje ortogonal al eje del citado paso, con objeto de poder
desplazarse entre una posicién de cierre en la cual un forro
fijado o formado en la periferia del disco del obturador tie-
ne un contacto estanco llevado por el cuerpo y una posicidn
de plena abertura aproximadamente perpendicular a la posicién
de cierre, siendo la superficie periférica del obturador y la
superficie conjugada del asiento, superficies cobnicas defini-
das por dos conos de revolucién, mientras que el eje de rota-

cién del obturador esté, segun e; eje del paso, desviaﬂp-al

e
. Q‘

lado opuesto del vértice del cono que define 1la superﬁ;c;e del

asiento con relacién al. plano medio del disco del obtura&or,

caracterizado por el hecho de que para un valor determinado

del angulo en el vértice 2'Y del cono que define el asiento
de la vAlvula y para una posicién determinada C del ejé.aé
rotacién de la mariposa en un sistema ortonormado ox, Y. 2 u-
no de cuyos ejes se confunde con el eje del citado cond,’‘se
define un plano de juntura de la mariposa de 1la vélvqu{;Bn
su asiento, un par de puntos del cual para los cuales :a.i: ‘an-
gulo de desprendimiento minimo es maxlmo, tienen por grﬂha un
punto Q situado en el plano (ox, z) del sistema cuyas coorde-
nadas y el: &ngulo de desprendimiento estin determinados por

las relaciones aprbximadas siguientes:
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Xp = sin ™ eos (a-cn)

Zp c ( 1-sin ~ (1-C™ )

sm
eos ¢p 1+C g™

siendo C la distancia de la traza del eje de rotacién de la
mariposa respecto al centro O del sistema, siendo determinada
la inclinacion 0 de la mariposa sobre el eje del paso por la
relacion complemento del angulo de cierre > 0

2. Valvula de mariposa perfeccionada, segun
reivindicacion 1, en la cual una por lo menos de las superfi-
cies de estanqueidad de la valvula constituidas por el asien-
to y la junta de la mariposa presenta una deformacion plasti-
ca o elastica en el momento de la aplicacidén de la mariposa

*

en el asiento, caracterizada por el hecho de que su com&<pé&si6n

*=x

se expresa con la relaciodn: q *

ZX COS<f

<S.= (z-¢) sin# - ——————————

3. Valvula de mariposa perfeccionada, segun upé&de
las reivindicaciones 1 y 2, caracterizada por el hecho de que
la superficie de estanqueidad entre la mariposa y su “siento
es engendrada por unas rectas que forman, en todo puntp“Qe Ila

*x

linea media del plano de juntura entre el asiento y I%szripo
sa, con la generatriz del cono que define la superficie” de
contacto del asiento y el centro de la linea media, un angu-
lo dado.

4. Valvula de mariposa perfeccionada.

Todo ello segun queda descrito en la presente memo-

1



ria y resumido en las reivindicaciones contenidas al final
de la misma, establecidas de acuerdo con el articulo 100 del
vigente Estatuto sobre Propiedad Industrial y que comprenden
en conjunto veintiuna hojas foliadas, escritas a maquina por
una sola de sus caras.
Barcelona, 7 de noviembre de 1984
MASONEILAN INTERNATIONAL INC.

p.a. - PONT!
Pp.-
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