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La presente invencién.éé'refiéfe a un'dispositivo
de junta para la transmisién de movimiento entre un &rbol con-
ductor y un arbol conducido, y, mas especificamente y entre
otros, éxun dispositivo &e junta de tipo elastico,;f |

Como es sabido, un dispositivo de juﬁfé élastica ha
de asumir los siguientes objetivos: B

a) permitir a los &arboles conectados asumir inclinacio-
nes relativas; L |

b) permitir pequeiios desplazamlentos paralelos relativos;

c) permltlr una 11m1tada llbertad de desplazamlentos a-

xiales relatlvos-

d) permitir rotac1ones relatlvas de los dos arboles al

variar el par transmitido, a fln de transmltlr.con a-

tenuacién 1as variaciones de carga bruscas del ‘arbol
conductor al arbol conducido.

De acuerdo con un ejemplo, una junta elastica puede

estar ‘constituido por un elemento poligonal constltuido'por

bloques de goma en el que cada elemento poligonal compreaﬂe

. .
manguitos en sus extremos; de esta manera el arbol conddEQOr
y el arbol conducido se conectan alternativamente a los man-
guitos insertos en los elementos poligonales de goma.

Este tipo de junta, y otros similares basados subs-
tancialmente en el empleo de material elastémero son aptos,
por ejemplo, para realizar una transmisién de potencia entre
un arbol conductor y un arbol conducido graduando los pares
Y las variaciones de par del primero respecto del segundo, a

través de una variacién del estado de deformacién de los blo-

ques de goma.
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De acuerdo con otra solﬁcién; una junta eldastica
estd constituida principalmente por un disco de goma provis-
to de manguitos para el paso de los pernos de dos crucetas
unidas respect;vamente al a4rbol conductor y al arbol conduci-
do. Cada manguito esta conectado a cada uno de los manguitos
adyacentes a través de un anillo de cable ocluido en la goma
del disco; preferiblemente plegado, este anillo, en forma de
ocho. Esta solucién puede presentar, en algunos casos, el in-
conveniente de un insuficiente recubrimiento del cable cop ma-

terial elastémero y, sobre todo, el de una compleja y labo-
riosa fase de montaje de los varios elementos que forman la
junta. En general; también se ha observado que las soluciones

seuso

citadas pueden presentar elevadas pérdidas histéricas Qer_}a
presencia del material elastémero de espesor consistenééf'éon
la consecuencia de reducir el valor de la potencia util a

transmitir entre el arbol conductor y el &arbol conducid5::€s-

pecialmente en presencia de fuertes angulaciones entre »os® ar-

boles. S eve
Por tanto, es objeto de la presente invencibq;. .
dispositivo de junta para la transmisién del movimiento entre
un &rbol conductor y un arbol conducido, apto para satisfacer
los requisitos de las juntas elasticas y que, al mismo tiem-
po, esté constituido por el menor nimero posible de elementos
Gitiles para la transmisién del movimiento entre dichos arbo-
les, y que sea de montaje sencillo y rédpido para poder ser
construido a escala industrial con bajos costes, y que tenga

un elevado rendimiento en la transmisién de potencia.

Es objeto .de la presente invencién, una junta para
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la,;zggémisiOn del movimiento de un arbol conductor, giratc-
rio alrededor de un primer eje, a un arbol conducido, girato-
rio en torno a un segundo eje, junta que comprende dos sopor-
tes conductor Y conduc1do asoc1ados a dlchos arboles, cada u~
no de cuyos soportes comprende al menos dos brazos, estando

el dispositivo de Junta caracterizado por el hecho de compren-
der por io menos un elemento ﬁhiCG’§e c6ne#i6n entre los bra-
Zos para la transmisibn dél mdvimiéﬁfo entre 1'os arboles, cons-

truido en forma de platlna anular cerrada, de material flexi-

ble y resistente a traccxbn, estando la platina dispuesta,en

un plano que separa 1os‘dos'soportes en‘posicién central a la

junta, en manera de formar un poligono cuyos vértices son 1os
...I.

extremos de brazos pertenecientes alternatlvamente a lqs so-

portes conducido y conductor, y cuyos lados constltuyen tiran-

tes para la transmisién del movimiento entre el arbol conduc-

tor y el arbol conducido, siendo estos tirantes, en el fﬁﬁéio—

e o

namiento, iguales a lamitad de los lados del poligono, Suee-

diéndose alternativamente lados en traccién con lados imat—
tivos e intercambi&ndose el estado de traccién con el dag.i'nac—
tividad al cambiar de sentido el par transmitido.

La presente invencién ser& comprendida mejor de la
siguiente descripcién detallada, realizada a titulo de ejem-
plo, y por tanto no limitativa, con referencia a las figuras

de las adjuntas hojas de dibujos, en los cuales: la figura 1

muestra la parte relativa a los soportes de una junta reali-

.zada seg@in la invenci6n en la forma de dos brazos para cada

soporte, en una vista en perspectiva en la que se ha esquema-

tizado, con lineas de trazos, el poligono envolvente del ele-
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mento de conexién entre 16s soportes; la figura 2 muestra, en
una vista frontal segun la flecha F1 de la figura 1, una vis-
ta completa de la junta que comprende el elemento de conexién
en forma de poligono que conecta alternativamente brazos per-
tenecientes a }os soportes conducido y conductor; la figura

3 es una vista en perspectiva de la junta; la figura 4 mues-
tra en perspectiva la platina, en la forma de construccién con
anillo cilindrico, apta para la formacién del sistema poligo-
nal de los tirantes de la figura 2; la figura 5 muestra upa

vista en perspectiva de la disposicién de la platina repre-
sentada en la figura 4, en correspondencia de los extremos de
los brazos de los soportes; la figura 6 muestra los extremos

de los brazos de los soportes, una vez realizado el moq?ajg
del elemento anular de la figura 4; la figura 7 muestrélkﬁ;
vista en perspectiva del esquema de los' soportes para una va-
riante de junta homocinética segin la invencién; la fiéﬁf%’&
muestra algunos detalles de los soportes segin la figu£3{6€
en algunas formas de realizacién; las figuras 9 a 13 mﬂéggian
las operaciones para transformacién de una platina en ﬁéﬁma
de anillo en un sistema poligonal en el que los lados consti-
tuyen les tirantes de la junta segin la invencién; la figura
14 muestra parcialmente un sistema poligonal hexagonal de ti-
rantes apto para constituir el sistema de tirantes para una
junta segin la invencién, y la figura 15 muestra el desarro-
llo externo de la junta poligonal para determinar el tubo ap-
to para fabricar una pluralidad de platinas anulares cilin-
dricas para diversas juntas segin la invencién.

En las figuras 1, 2 y 3 se ha representado una jun-
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ta -1- apta para la transmisién de movimiento de un &rbol
conductor giratorio alrededor de un eje‘x—x. a un arbol condu-
cido giratorio alrededor de un eje YQY‘

La junta -1- comprende dos soportes -2,3- (de for-
ma plana en la realizacién de la figura) respectivamente con-
ductor y conducido, individualizados por planos medioé de po-
sicién perpendiculares entre si, y un elemento continuo -4-
dnico para la transmisién del movimiento de un soporte al otro.

Cada soporte estd hecho de material rigido, porse-
jemplo acero, y comprende dos partes que en la present?.fan
llamados brazos, alineadas entre si e indicadas en la figu-
ra con =5-, =6-, -7- y -8-.

Por elemento individual apto para la transmision, se
L_DPS PS

entiende en la presente, y en lo que sigue se indica, un ele-

mento continuo construido en forma de anillo o de manguito ci

lindrico de material flexible y resistente a la traccién::éor

ejemplo una platina delgada de material elastémero, en ié'éue

se encuentran ocluidos elementos lineales circundantes Eéhé

hilos, filamentos, o cuerdecillas textiles o metadlicas..es *

La platina anular estA dispuesta entre los soportes
(figura 2) en manera de formar una sucesién de lados, cuatro
en el ejemplo de la figura, que conectan entre si, alternati-
vamente, los extremos de los brazos de los soportes conductor
y conducido para formar, de esta manera, .un sistema poligonal -
de tirantes ﬁ$iles para la transmisién del movimiento entre
los arboles.

La aplicacién de la platina para determinar el sis-

tema de los tirantes constituye una caracteristica fundamen-
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tal de la invencién, particularmente ventajosa. En efecto,

con una sola platina, obtenida por procedimientos de fabri-
cacién sencillos, es pdsible establecer la conexidn entre

los dos soportes, Yy ello sin necesidad de recurrir a cortes
de la platina en varios trozos en neyero igual al de tirantes
para poderlos colocar y blogquear luego a ia estructura por-
tante de la junta. A este fin la junta comprende medios pa-
ra acoplar y bloguear la platina anular en correspondencia del
ext?emo de cada brazo. : - .

En una realizacioén preferencial. estos medios para

sossd

acoplar y bloquear la platina a la estructura de la junta se

obtienen tal como se ha ilustrado bastante esquematicamente

en la figura 5, relativa a la conexién de la platina can wpo

de los extremos de uno cualquiera de los dos soportes de la
junta. En la prActica, la platina -4-, mostrada en la figura
’ “eess

4 en su forma de construdcién, es plegada sobre si misma a

fin de formar un borde de plegado -9- del que parten do&zzé-

dos, luego los dos lados de la platina son hechos girarﬁ-h;su

vez, alrededor de unos segundos bordes -10- y =-1ll- en une p'la-

no substancialmente perpendicular al de superposicién (figura

6). El 4&ngulo && de inclinacién entre los bordes -9- y -10-,

y entre el primero y el borde -11-, es de substancialmente h
45°. De esta manera se obtiene una parte -12- de la platina
formada substancialmente por dos triangulos rectangulares i-
guales que tienen un lado comin formado por el borde de cone-
xién -9-. Luego, la porcién -12- de la platina formada por

los dos triangulos iguales ciéados es calzada sobre el cha-

flan del extremo -13- dq; soporte ilustrado en la porcibén sub-
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yacente de la figura 5. En una fase ulterior del montaje se
asocian al soporte dos elementos rigidos -14,15— de forma i-
déntica (figuras 2 y 6) a fin de apretar la parte chaflanada
del soporte y la platina calzada sobre ella. E1l blocaje de la
porcién lateral de la platina es vuelto permanente a conti-
nuacién por el hecho de que las placas -14,15- son apretadas
entre si por sistemas de tuerca y tornillo, esquematizados con
las lineas -16,17- en la figura 2; oportunamente, los pernos
pasan por una zona externa al recorrido de la platina agggar
alrededor del chaflan del soporte.’ et
Como se aprecia en la figura 2, la junta esta for-
mada, en la practica, por un cuadrilatero con lados a, b, c.

d, cuya resistencia a la traccidén consiste en la transmisidn
L2 ™
LX)

del movimiento entre los dos soportes -2- y -3-, y por.tanto

entre los arboles conductor y conducido. El sistema de tiran-

tes que forman el cuadrilétero obtenido siguiendo la cons-

truccibébn visible en las figuras 4, 5 y 6, se encuentra éﬁ'éu

totalidad sobre un plano Gnico de separacién entre los dok® so-

portes =2- y =3=, sedte

En la transmisién del movimiento, cuando el par es
transmitido de un a4rbol al otro en un sentido determinado,
actdan en traccién los lados opuestos a y ¢, y para pares
transmitidos en el sentido opuesto actian los lados opuestos
by d.

La junta -1- comprende ulteriormente medios para e-
vitar las interferencias mecanicas entre las porciones de los
soportes -2- y -3- en los desplazamientos que sufren los dos

a&rboles conductor y conducido durante el funcionamiento. Es-
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tos medios son (figura 1) en forma de cavidades -16- y -19-
en el centro de los soportes, a fin de evitar eventuales in-
terferencias mecdnicas por acercamientos relativos entre los
arboles conductor y conducido.

La junta segin la invencién también puede ser rea-
lizada segun variantes de construccién que permiten obtener
una transmisién homocinética entre los &rboles conductor y
conducido. Estas variantes comprenden en la préactica dos jun-
tas acopladas, cada una de las cuales es igual a la de la.fi-

gura 1, con la particularidad de que los dos soportes enfren-

[EX XN

tadns en la parte intermedia estan en un solo soporte inter-

medio rigido.

En particular, segGn una realizacién, los elementos

de soporte de una junta homocinética segtn la invencién,’és-
tan dibujados en la figura 7 en la condicién de arboles con-

ductor y cocnducido alineados, y comprenden dos soportes ter-

minales -20- y =21- cuyas secciones medias se encuentrar *eh

so0na
] L N )

el indiecado estado de alineacién en un planu .nico, y umeSo-
porte rigido -22- cuya seccién media se encuentra en undéiano
perpendicular al plano de los dos soportes extremos. El so-
porte intermedio comprende, en este caso, dos horquillas =23,
24- para los arrollamientos poligonales, dos cavidades centra-
les -25,26- para evitar interferencias mecénicas. La junta,
en su conjunto, se compone de dos elementos anulares que for-
man dos sistemas poligonales de tirantes exactamente iguales
a los ya representados en las figuras precedentes.

Sobre el soporte intermedio se encuentran dos pla-

cas de blocaje -27-, una de las cuales estd dibujada en la
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figura 8 y esta provista de orificios -28- aptos para reci-
bir tornillos para el blocaje de los arrollamientos de pla-
tina que interesan las horquillas del soporte intermedio.

La invencién comprende otras realizaciones de la
junta, en particular relativas a la formacién del elemento a-
nular, sencillo o doble, de conexién entre los soportes con-

ductor y conducido.

Ahora se esquematiza, a titulo de ejemplo, algunas

soluciones en las figuras 9 a 13, en las cuales, con miras a

la claridad, se describe separadamente y en secuencia opera-

ciones que ilustran el sistema de acoplamiento entre elemen-

tos anulares y soportes, acoplamientos que, seglin se aprecia
[ ]

realizan, partiendo de un elemento anular formado por yna, pla-

tina -30- como la de la figura 9, de modo automatico las ‘fases

de montaje de la junta. Las fases de paso al elemento unico
de conexién entre los soportes de la junta segin la inJéﬁ?'
cién, podrian ser realizadas como se expone a continuaéggﬁa

Se define cuatro bordes equidistantes a lo lé;ggfdel

anillo, por ejemplo de este modo: cee®

se pliega la platina cilindrica -30- de manera que el &-
rea encerrada por su contorno se anule, obteniendo asi
dos bordes de plegado -31,32- como se ilustra en la fi-
gura 10;

se dilata nuevamente la platina y se repite la operacién
formando (figura 11) dos nuevos bordes -33-y -34- de tal
manera que los bordes -31- y -32- queden mutuamente en-

frentados; asi se obtiene en la practica un cuadrilatero

con cuatro lados iguales, como resulta de la vista en
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perspectiva superior de la figura 11.
Se procede, ahora, a la sucesiva preparacién delas

zonas adyacentes a dichos bordes para el acoplamiento con
los elementos de soporte; esta transformacién esté ilustrada
con referencia al borde -33- en el gque convergen los lados
-35- y =36~ del elemento anular. La transformacién se realiza
con las siguientes fases, referidas, por sencillez, a un angu-
locC de 45° (figura 5):

primero se forma otro borde -37- sobre dos lados de da

platina formando un angulo de 45° con el borde -3?:"£fi-

gura 1l1) y constituyendo un triangulo rectéangulo en la

zona terminal del elemento anular;

se repite la operacién para formar otros bordes =38-e,
~39- y -40- inclinados a 45° resgaecto a los bordeg éé la
figura 11, indicados respectivamente con 32, 34, 31;

a este punto se adaptan las porciones -35- y -36- con

referencia al borde -33- (figura 12), y analogamenfé:'

las otras porciones del borde anular sobre un misn:a.'.'b‘.la-

no, a fin de obtener las cuatro ramas de conexibn'é;ﬁ°los

brazos de los soportes, tal como se representa en la fi-
- gura 13.

Las porciones triangulares formadas en la zona de
vértice del cuadrilatero de la figura 13 resultan dispuestas
en plancs normales al plano de la figura, intersectando este
plano segin los bordes -37-,-38-,-39- y -40- de la figura 13.
Asi se obtiene, en definitiva, la transformacién del ﬁanguito

cilindrico de la figura 9 en un sistema coplanario de lados

de un cuadrilAtero, como se aprecia en la misma figura 13,
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que forman el elemento continuo de conexién con los brazos de
los soportes conductor y conducido. En este sistema poligonal

se tiene cuatro zonas triangulares indicadas en la figura con

las letras A, B, A B

1+ "1°

La junta es obtenida fijando las porciones triangu-
lares opuestaé Ay Al a un soporte, por ejemplo el soporte
conductor, y las porciones triangulares B y B1 al segundo so-
porte y a 90° respecﬁo al primero. Las porciones A y Al pue-
den encontrarse por encima del plano de la figura, y las gpor-

ciones B y B1 por debajo del mismo plano, a fin de facilitar

la conexién a los soportes.

El anclaje de la porcién triangular al elemento, de

se ®o @

soporte puede ser realizado, por ejemplo, construyendoc «ste

ultimo en tres piezas distintas: por ejemplo, en el caso de
una junta homocinética, la pieza central es como la -22- de

la figura 8, sobre la gue vienen dispuestas las porciones

triangulares de los dos elementos anulares, y las otras'pié-

zas son constituidas por otros dos elementos como el -2.!‘!-.‘ ‘&e
la figura 8, dispuestos uno a cada parte respecto del ei;ﬁén-
to central. Luego los tres elementos -27-, -22- -27- son uni-
dos de modo estable entre si, por ejemplo por tener orificios
mutuamente comunicados y atravesados por pernos de fijacién.
. Como es natural, la invencién no queda limitada a
cuanto se ha expuesto hasta ahora, o sea, a dos soportes ca-

da uno de los cuales tiene dos brazos opuestos y conectados

entre si por un sistema poligonal del cuadrilitero. Por ejem-

plo, en una realizacién ulterior, cada soporte puede estar do-

tado de tres brazos a 120°, y el sistema de tirantes también

»



10

15

20

25

es obtenido partiendo de una platina flexible y resistente a
traccién, constituida en forma de manguito y plegada en mane-
ra de realizar un elemento poligonal hexagonal. Esta realiza-
cién estd ilustrada esquematicamente en el croquis de la fi-

gura 14.

Como se indica en esta figura, para obtener un sis-

tema poligonal hexagonal, la porcién triangular de acqplamien-
?

to con el elemento de soporte se caracteriza por un a&ngulo en

el vértice de 30°, en lugar de 45° como en el precedente e-

reecte

jemplo de elemento cuadrilatero. en este caso, las seis peor-

ciones triangulares estén unidas alternativamente a los so-

portes conductor y conducido, en manera de realizar una djs-

e Sa

posicién de tres brazos a 120° en el soporte conductor s acp-

plada con an&loga disposicién a tres brazos a 120° del sopor-

te conducido.

En una realizacién puede darse que cada uno Qg los

lados del poligono esté formado por una Unica platina of?ﬁi-

nalmente de forma anular y después dispuesta en los ext%%ﬁb

[
.

eon los plegados evidenciados precedenteﬁente. ses *

La junta de la figura 1 en esta realizacién estaria
constituida por cuatro platinas anulares en vez de con una so-
la platina anular.

Mas en general, en esta y en otras realizaciones,
cada lado del poligono estd formado por una Unica platina a-
nular.

Naturalmente también en estas realizaciones se tie-
ne la formaciétn de las partes extremas de la platina en forma

triangular para permitir la unién de las mismas al chaflan de
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los soportes.

La invencién alcanza los objetivos prefijados.

De hecho, como se aprecia de cuanto se ha expuesto
e ilust:gdo. la caracteristica fundamental de la invencién
viene determinada por la presencia de una platina que tiene
originariamente una forma tubular, antes de ser montada en

la junta, y luego es vinculada a los brazos de los soportes

EY

-

de tal manera que realiza ramas de conexién con dichos brazos
Yy que se encuentran en un‘plano seqgun una disposicién de, so-
ligonoAregular. por ejemplb unﬁcuadrilatero como en lag, figu-
ras 1 y 2, coincidiendo este plano con el plano ideal de se-
paracién de los dos soportes. e
Mediante esta forma de conexién entre los soqut?s,
se puede tener tanto movimienfos relativos de acercamiéhéz o
de alejamiento de los mismos, y pof tanto de los arboles res-

LE N W ¥ 3

pectivos, como inclinaciones relativas entre los ejes 49,;95

drboles conductor y conducido; de hecho (figura 2) las fgﬁps

a, b, ¢, 4, considerada la elevada flexibilidad de la é&é}ina
-4=, gquedan unidas a los extremos de los brazos con conéﬁégnes
asimilables a bisagras, y por tanto son posibles rotaciones

de las ramas respecto a los soportes, como ée produciria, por
ejemplo, cuando el soporte -3- se acercase al -2-, o también,
por ejemplo, cuando el eje X-X dejase de estar alineado con
el eje Y-Y. Por otra parte, como que la platina tiene siem-
pre de por si una extensibilidad determinada pero modesta,
también resultan posibles pequefios desplazamientos paralelos

entre los arboles, y también pequefias rotaciones relativas de

un 4rbol respecto al otro al variar el par a transmitir, a fin
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de absorber elasticamente los transitorios de cérga transmi-
tidos de un &arbol al otro. En particular, segin una de las
soluciones posibles de la invencién para incrementar la exten-
sibilidad de la platina, se puede emplear elementos de re-
fuerzo constituidos por cuerdecillas de Nylon de elevada tor-
sién. Por tanto, la junta de la invencién, por las caracte-
risticas citadas, es una junta eléastica.

La junta segin la invencién comporta, respecto a
las juntas elasticas conocidas, la ventaja de no-sufrir, pér-
didas por histéresis de la goma, con el consiguiente c?}ﬁﬁ"
tamiento. De hecho, en la junta ilustrada, la parte destina-
da a soportar los esfuerzos a transmitir entre un s°p°ffﬁ;¥
el otro, estéd constituida por elementos resistentes y g}exﬁ-
bles en forma de cuerdecillas o de delgados elementos ée.&a;
terial polimero de elevada resistencia a traccién y con es-

&
(AN N X )

pesores reducidos, y en consecuencia, las pérdidas por h%§té-

resis son practicamente despreciables. See

Por otra parte, el procedimiento de fabricaci®bh'‘de

la presente junta resulta de bajo coste, y la junta pueée.éer
montada rapidamente en todas sus partes. De hecho, los sopor-
tes, segiin una solucién ventajosa, pueden ser construidos en
serie, por ejemplo mediante estampacibén, y luego se puede
proceder, con herramientas sencillas, a los eventuales orifi-
cios para vincular entre si las diversas placas y bloquear
los tirantes a los soportes.

De la misma manera, el elemento anular de conexién
para la transmisién del movimiento entre los soportes, puede

ser obtenido por un procedimiento de fabricacién de manguito
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apto para la formacidén simulténea de una pluralidad de elemen-
tos.

De hecho, si se examina la junta ilustrada en las
figuras del presente texto, se nota (figura 2) que el desa--
rrollo externo del anillo viene determinado por la férmula:

P=4x11+4xs
donde 1l: longitud de las ramas entre los extremos de los so-
portes;
s: tramo del sistema poligonal, equivalente al espegor
soporte. el
P: desarrollo exterior del sistema poligonal.
Asl, establecido de partida el par a transmitir en-

se ®an

tre los dos &rboles, queda determinada la longitud de X»gosebra-
L J

zos de los soportes, y asimismo el ancho de la seccién resis-
tente de la platina, y se puede obtener rapidamente, de la

figura geométrica de la junta, el dgsarrollo del sistqu'po-

¢ a

ligonal P. Este desarrollo, por lo que se ha visto precédéh-

temente, corresponde a la circunferencia de construcciéh.'.‘d‘:a
la platina delgada en forma de manguito, de manera que ﬁééﬁl-
ta posible, una vez determinado este manguito, proceder a la
formacién de un tubo continuo para realizar, luego, una plu-
ralidad de cortes perpendiculares al eje del tubo a distan-
cias iguales a la anéhura preseleccionada S de las ramas para
la transmisién de potencia en la junta.

Asi, como que el tubo es de longitud indefinida y
puede ser producido por sistemas de confeccién y de vulcani-

zacién segQin técnicas conocidas, se puede realizar a escala

industrial el elemento fundamental para la transmisién del
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movimiento para una serie de junta de un mismo tipo, o tam-
bién de tipos diferentes si para igual desarrollo se modifica
la distancia de corte, y con ello el ancho de los elementos
anulares.

La invencién no estd limitada a cuanto se ha des-
crito hasta ahora. De hecho, segin una solucién posible, la
platina de forma anular puede ser hecha de diversos materia-
les. en el caso en que sea necesario, por ejemplo, recurrir
a juntas con elasticidad o par maximo diferentes entre sis,
se puede formar tubos del tipo descrito primeramente con ma-
terial polimero en el que se hallan ocluidas cuerdecillas de
diversos tipos o0 enrolladas de diferentes modos sobre el tu-

es e "

bo a fin de modificar la densidad del arrollamiento. Por €l

e o
e e

contrario, para aumentar la inextensibilidad de la platina
anular se puede adoptar cuerdecillas circundantes de Kevlar

o de acero sumergidas en un estrato de material elastbmeag en
L3 (]

el que se halla inmerso un tejido cuadrado, el cual, en:gﬁé
variante, podria estar inmerso, por ejemplo en poliureééﬂ%ro
materiales similares. En otra solucién ulterior, el tejé&é'
cuadrado puede tener, cuando se requiera una elevada resis-
tencia a tracci6étn, una urdimbre de alta resistencia y una tra-
ma menos resistente, por ejemplo hilos de alygcdda.

El material polimero, ademds de ser elastémero pue-
de estar formado por otros materiales plasticos o materiales
nomogéneos constituidos por polipropileno o Nylon. En parti-i
cular, en este caso se puede construir manguitos tubulares

con materiales plasticos, por ejemplo Nylon, estirados en la

direcciébn circunferencial.



10

15

20

25

18

La junta puede encontrar empleo en variados campos
de aplicacién, y resultan particularmente favorables las a-
plicaciones de la presente junta en el campo de la automo-
cién, por ejemplo en substitucién de la junta Cardan, cons-
tituida por elementos mecdnicos de conexién entre dos horqui-
llas. La ventaja del empleo de la junta segin la invencién
en el campo automovilistico es debida a la elevada flexibili-
dad del elemento de conexidén entre los soportes y a la capa-
cidad de adaptarse a cualesquiera oscilaciones del vehiculo.

En otras soluciones, la junta segun la invenciop

podria ser empleada, por ejemplo, en la transmisién de movi-

miento entye 6rganos mecé&nicos en un ordenador. .
oo ta e

Aunque se ha descrito e ilustrado algunas fon?agb

o e
e Yee®

preferidas de realizacién de la presente invencién, se entien-
de comprendidas dentro del &mbito de la misma todas las va-

riantes posibles que sean accesibles para un técnico del ra-

mo; por ejemplo, los tirantes del poligono entre los sopes™

tes, pueden encontrarse dispuestos substancialmente en we*pla-
3 Gnico, debiendo entenderse gue con el término “subs&éu:'
cialmente" se trata de indicar la posibilidad de que los ti-
rantes puedan desviarse ligeramente de tal condicidén, por e-
jemplo para asumir formas segin las aristas de un tronco de
pirédmide. SegGn otras soluciones, los tirantes de la junta po-
drian estar constituidos por varias platinas mutuamente su-
perpuestas o por un numero de platinas anulares cerradas i-
guales al nuimero de lados del poligono.

La junta también puede comprender espesores de ma-

terial incrementados en correspondencia de los anclajes en las




hofquillas rigidas, a fin de reducir los dafios por abrasién
durante el funcionamiento.

También entran dentrs del principio de la invencién
juntas en las que los ladcs del poligonc gue forman los ti-
rantes estén previstos en nimero mayor que lo descrito, o sea
que en los poligonos cuadrangular y hexagonal; en todas las
otras soluciones, los angulos formados por los bordes para
constituir la porcién triangular de la platina de anclaje a
los soportes, serdan menores que en las citadas. Estas regdi-

zaciones con mayor nGmero de lados permiten distribuir.gggen—

cias elevadas en m&s tirantes.
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REIVINDICACIONES

1. Dispositivo de junta para la transmisién del
movimiento de un a&rbol conductor a un arbol conducido, que
gira alrededor de un segundo eje, junta que comprende dos so-
portes, conductor y conducido, asociados a dichos &arboles,
cada uno de cuyos soportes comprende al menos dos brazos, ca-
racterizado por el hecho de comprender por lo menos un ele-
mento Unico de conexidn entre los brazos, para la transmigion
del movimiento entre los &rboles, construido en forma q?“gla-
tina anular cerrada y de material flexible y resistente a
tracciotn, estando la platina dispuesta en un plano que separa

los dos soportes en posicién central respecto de la juntas, a

L )
o Yee®

fin de formar un poligono cuyos vértices son los extremos de
los brazos pertenecientes alternativamente a los soportes.
conducido y conductor, y cuyos lados constituyen tirané?ézéa-
ra la transmisién del movimiento entre el arbol conduci&é‘&

el arbol conductor, siende dichos tirantes, en el funcféﬁﬁi
miento, iguales a la mitad de los lados del poligono, sﬁgg!
diéndose alternativamente lados en traccién y lados inactivos
e intercambiéAndose el estado de traccién con el de inactivi-
dad al cambiar de sentido el par transmitido.

2. Dispositivo de junta para la transmisién del
movimiento de un Arbol conductor a un &rbol conducido, segin
la reivindicacién 1, caracterizado por el hecho de que la
platina anular es obtenida a partir de un manguito de mate-
rial polimero flexible y resistente a traccién, mediante dos
cortes contiguos sobre planos perpendiculares al eje del tu-

bo.
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3. Dispositivo de junta para la transmisién del
movimiento de un &rbol conductor a un arbol conducido, segun
las reivindicaciones 1 o 2, caracterizado por el hecho de que
la platina anular es en forma de aniilos de material elasté-
mero dentro de los que se hallan ocluidos refuerzos aptos pa-

ra resistir a traccién en una direccién paralela a los bordes

del anillo.

4. Dispositivo de junta para la transmisién del
movimiento de un arbol conductor a un &rbol conducido, sggin

las reivindicaciones 1, 2 o 3, caracterizado por el hecho.,de

que en el espesor de la platina anular se hallan ocluidas

cuerdecillas de material inextensible orientadas paralelapen-

te a los bordes longituddinales de la platina. . o,
'0..

5. Dispositivo de junta para la transmisién del
movimiento de un arbol conductor a un arbol conducido, segun

-
L2 S

las reivindicaciones 1 y 4, caracterizado por el hecho de que
. e o

las cuerdecillas son de Kevlar. See

6. Dispositivo de junta para la transmisiéﬁfﬁ%&
movimiento de un Arbol conductor a un Arbol conducido, ééé&n
las reivindicaciones 1, 2 o 3, caracterizado por el hecho de
que la.platina estad formada por un material polimero reforza-
do con un tejido cuadrado.

7. Dispositivo de junta para la transmisién del
movimiento de un arbol conductor a un &rbol conducido, segin
las reivindicaciones 1 y 6, caracterizado por el hecho de que
en el tejido cuadrado, la urdimbre es de material inextensi-

ble, y la trama es de material menos resistente a la traccién

que la urdimbre.
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8. Dispositivo de junta para la transmisién del
movimiento de un arbol conductor a un arbol conducido, segun
las reivindicaciones 1, 2 o 3, caracterizado por el hecho de
comprender en la platina anular, medios para absorber elas-
ticamente las variaciones de par entre los dos &arboles.

9. Dispositivo de junta para la transmisién del
movimiento de un arbol conductor a un arbol conducido, segun
las reivindicaciones 1 y 8, caracterizado por el hecho de que
los medios absorbedores de las variaciones de par comprenden
una platina de material polimero con cuerdecillas de e}gxéda
torsidén orientadas paralelamente a los bordes longitudinales
de la platina.

L)
CE 3 1N g

10. Dispositivo de junta para la transmisian édel

movimiento de un &rbol conductor a un arbol conducido, segun
las reivindicaciones 1 y 8, caracterizado por el hecho de que
0"0‘0

las cuerdecillas son de Nylon.

11. Dispositivo de junta para la transmisi&?&ﬁ?l
movimiento de un Arbol econductor a un arbol conducido,'ﬁéyﬁn
las reivindicaciones precedentes, caracterizado por ellﬁééhc
de que en correspondencia de cada extremo del brazo al que se
halla unida, esta plegada sobre si misma con superposicién de
dos lados pa—-a formar un borde orientado transversalmente al
ancho de la platina, estando estos dos lados girados respec-
to a la posiciébn de superposicién sobre el brazo alrededor de
un segundo borde, en manera de formar un tri&ngulo, furmando
este segundo borde un angulo de inclipacién predeterminado

respecto al primero, formando los lados divergentes de la po-

sicién de superposicisén en los extremos de los brazos, el sis-
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tema de tirantes situados en un mismo plano.

12. Dispositivo de junta para la transmisién del
movimiento de un a&rbol conductor a un arbol conducido, segun
las reivindicaciones 1 y 11, caracterizado por el hecho de
que los lados dispuestos sobre los brazos en posicién de su-
perposicién y que forman los dos bordes, circundan un chaflana-
do de forma correspondiente del soporte, estando previstas
dos placas asociadas y fijadas con medios de blocaje a dicha
superficie chaflanada del soporte.

13. Dispositivo de junta para la transmisién del

[ XX YY)

movimiento de un Arbol conductor a un &rbol conducido, segun

las reivindicaciones 1 y 12, caracterizado por el hecho d? que
 YX 134

los medios £e blocaje comprenden orificios pasantes en,gl.Fs-
]

pesor de las placas en posicién externa al recorrido ae las

porciones de la platina dispuestas sobre el soporte.

[
m .

14. Dispositivo de junta para la transmisién ?el
movimiento de un Arbol conductor a un arbol conducido..%géan
las reivindicaciones precedentes, caracterizado por el'iggﬁo
de comprender medios para constituir una transmisién hqé&éi-
nética entre los dos arboles conductor y conducido.

15. Dispositivo de junta para la transmisién del
movimiento de un arbol conductor aun arbol conducido, segin
las reivindicaciones 1 y 14, caracterizado por el hecho de
que los medios constitutivos de una transmisién homocinética
comprenden al menos dos soportes extremos cuyas secciones me-
dias se encuentran sobre un mismo primer plano de posicién,
Y un soporte intermedio entre los dos soportes extremos, que

se encuentra en un segundo plano cuya seccién media es per-
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pendicular al primer plano de posicién, formando este sopor-
te intermedio un elemento rigido de conexién de dos juntas
iguales y cada una de las cuales comprende un sistema poli-

gonal de lados situados sobre un mismo plano.

l6. Dispositivo de junta para la transmisién del
movimiento de un Arbol conductor a un &rbol conducido, segun
las reivindicaciones precedentes, caracterizado por el hecho
de comprender medios para evitar interferencias mecénicas en-

tre porciones centrales de los dos soportes en presencia de

movimientos de acercamiento relativo entre los dos arboles.

17. Dispositivo de junta para la transmisién del

movimiento de un Arbol conductor a un arbol cocnducido, segin

las reivindicaciones 1 y 16, caracterizado por el hechq dg
» *

que los medios evitadores de interferencias comprenden ‘cavi-

dades en las porciones centralzs de las horquillas.
18. Dispositivo de junta para la transmisién del
L ] ..‘
movimiento de un Arbol conductor a un &rbol conducido, §§gﬁn

las reivindicaciones precedentes, caracterizado por el ‘eeoho

‘e
de que los soportes son de acero. ces®

19. Dispositive de junta para la transmisién del
movimiento de un arbol conductor a un arbol conducido.

La presente memoria consta de veinticuatro hojas.

Barcelona, 28 de noviembre de 1984

INDUSTRIE PIRELLI S.p.A.
p.a. 1. PONTI
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