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MEMORIA DESCRIPTIVA

Ia presente invencidn se refiere a un sistema mecdnico de
transmisidn cont{nua, sutomatica y mendable.

Es sabida la necesidad que la indusiris tiene de usar apa-
ratos en los que la resistencia es muy variable o tiene movimien-

5e t0s muy variables, 0 ambas cosas a la vez; a la par gque la fuen-

te fundamental de energla de los referidos aparatos sélo puede
trabajar, con suficiente utilidad, en reg{menes comprendidos en
intervalos muy estrictos.

BEsta necesidad tiene un ejemplo muy t{pico en los vehiculos

10, automdviles salvada por medio de las actuales cajas de cambios
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que desde luego no representan la golucidn ideal del problema
por cuanto no se puede fijar el régimen del motor en &l Sptimo
de potencia, en el dptimo de par, en el dptimo de consumo, o en
ningin otro fptimo, ya que en la meyorfa de las mismas solamente
hay wn nimero f£inito de relaciones de transmisién y ya que la
velocidad de la resistencia y la misma resistencia toman un nd-
mero no finito de valores., En las pocas cajas de cambio en que
se pueden oObtener un nimero infinito de relaciones de transmisidn,
esta relacidn tiene que estar comprendide en un intervalo de mi-
meros reales no suficientemente amplio y la mdxima transmisidn
de esfuerzos este también muy limitada.

Se han intentedo wn gran numerc de soluciones como los epici-
cloides WILSON, Turboembragues, Hydrematic, Convertidor do par,
Dynaflow, Variomatic; pero todas presentan inconvenientes o de
limitedo auntomatismo, o de gran consumo de carburante, o de com-
Plejidad de fabricacidn, o de dificil conservacidn, o de muy com
plicado montaje, 0 de demasiado bajos rendimientos, o0 de desgas-
tes prematuros, 0 de esfuerzos mdximos transmisibles muy acotados,
0 de uns combinacidn de estos inconvenientes; que ha hecho que-
den limitadas a pequefias series de muy escase difusidn. Y, la ma-
yoria de estas soluciones, con el mas importente inconveniente
de la discontinuidad apuntads en los primeros parrafos.

Al objeto de conseguir un sisteme capaz de lograr con una con
tinuidad ebsoluta, un automatismo completo y manejabilidad a vo-
luntad, sin los inconvenientes y limitaciones enumerados anteriop
mente, es a 1o que ha tendido la presente invencilm; que consis-
te en un sigtema de engranajes que transforme el movimiento de
entrade en otro movimiento de salida que no estan en relacidn fi-
ja, ni de velocidad.lineal, ni de velocidad angwlar, ni de fuer-

zas, ni de pares. Estas relaciones no solamente no son fijas, si-
9
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no que pueden ser todes las infinitas tedricamente concebibles,
graduarse automaticamente segin la potencia y la resistencia apli
cadas y, ademis, completarse con mandos acoplables & voluntad,
con lo gue, como gqueda dicho, se obtiene un mecanismo de transmi-
sién continua, automdtice y mandables B

Ia solucion de continuidad se ha conseguido porque la rela-
cibn de multiplicacién y demultiplicacidn puede tomar todos 208
valores reales comprendidos entre "menos infinito" y "mds infini-
to", y ello de forma continue y gradual.

La solucidn de automatismo la congiguen los propios rozamien-
tos que son funcidn de las velocidades relativas de los dietintos
elementos, y determinan, pars cads solicitacidén del sisteme, la
relacidn de transmieibn méds conveniente.

Le solucién de mandabilidad se ha conseguido haciendo que la
evasidn o el incremento auxilier de energie sean funcidén de la ac-
cidn volunteria del hombre, por medio de una fuente-sumidero de
energia acoplable y manejable & voluntad.

De esta forma se ha obtenido un sistema de transmisidn que
comprende simulténesmente un cembio de velocidades, embrague, fre
no, arranque y marcha atrds, y todo ello de forma continua, auto-
nética y mandable, con un enorme campo de aplicacidn en automdvi-
les, suavizadores de esfuerzos, estabilizadores de toda clase de
motores, limitadores de momentos de torsidn, "fusible" mecénico
de esfuerso de torsidn, eic.. |

Con el objeto de lograr los objetivos citados, el refexrido
gistema debe tener mecanismo ¢ mecanismos con dos grados de li-
bertad cinematica, para que se puedan fijar, a la vez e indepen~
dientemente, los movimientos de entrada y de salida; y permitir,
volunterie o eventuslmente, una determinade evasion de energia,

obteniéndose con ello todes las infinitas posibilidades tedricas
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de relaciones de transmisién. Los propios rozemientos y la actus

cidn voluntaria sobre el citado sistems, determinen preci{semente

una de estas relaciones., Como la energia de entrada no puede de-

saparecer, la parte que pueda desaprovecharse se compensa venta-

josemente con el logro de que la fuente principal de energia tra

baje en regimenes Sptimos.

A continuacidn vemos a intentar explicar el esquema esencial

de una de las aplicaciones no limitative del sistema; y,»;imulté—

nesmente, dbs ejemplos de realizscidn ventajosos basandonos en

los dibujos anexos:

Si llamamog:

Nomencla- En esta aplicacidn:
M Novimiento de en-
M Movimiento de sgm

M Movimiento guxi-

M Movimiento auxi=

M Movimiento guxi-

M Moviniento auxi-

ture: (£igura uno)
e trada
-] lida
3 liar
4 ligr
5 liar
6 liar

D Mecanismo de des-
e composicion de un
novimiento en dos

D Mecanismo,de dog-
8 composicion de mn
novimiento en dos

En e¢jemplo primero: Ejemplo segundo

(figure dos)

Vel, angular del
eje de entrada

Vel. angulaxr del
eje de salida

Vel., angular del
disco

Vel. angular de

la corona

Vel. angular del
disco

Vel. angular de
la corona

Juego planetario
de entrada

Juego planetario
de salida

(figura tres)

Vel. angular del
eje de entrads

Vel. angular del
eje de sglida

Vel. angular de
la poles infe-

rior del primer
diferencial.

Vel. angular de
la polea supe-

rior del primer
diferencial

Vel. angular de
ls polea infe-
rior del segun~
do diferencisl

Vel. angular de
la polea supe—
rior del segun-
do diferencial

Juego diferen-
rencial de en-
trada

Juego diferen-
clial de salida
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Nomencle- BEn esta aplicacidn: Ejemplo primero: Ejemplo segundo

tura (figura wno) (figura dos) (figura *res)
T Mecanismo de trans :Diseo (es 1a iden dJuego inferior
1 mision de un movi= +tidad) de correa ¥y PO
miento en otro lea
T Mecanismo de trans Corona (es la Juego superior
2 mision de un movi= identidad) de corraa ¥y Do
miento en otro lea s

es decir, en cada uno de los mecanismos dobles D , si fijamos dos
de los tres movimientos, el tercero queda obligado; as{ cumo, en
cada mecanismo simple T, si fijamos uno de los mov:i.mieﬁtos, el
segundo queda también obligado. Vemos pués que los mecanismos D
tienen dos grados de libertad, mientras que los mecanismos T tie-
nen solamente un grado de libertad. No teniendo por qué ser Dy y
D, ni iguales ni simétricos y, T, ¥ T5 , ni iguales ni simétri-
¢cos e, incluso, pudiendo no existir.

Las condiciones cinematicas que han de verificarse son:

En ests aplicacidén: En un ejemplo primero: En eiemplo segundo

(figura uno) (figurs dos) figura tres)
M, + M
Py (MgyM3,My) = 0 oMy~ plig~ (c—p)M3 = 0 Mg - __é_.é__.ﬁr_ =0
+
Fz (MS'MS’Ms) =0 clMG_P'MB-.-((;'_pl)MS,—_O Ms - ..%—--2-.-—%6- =0
Py (3l5) = O My - M5 =0 rqlly - gl = O
F4 (M4,Ms) =0 M4_ - M6 =0 r4_M4 - Z‘6M6 =0

Egtando acotadas y perfectemente visibles las dimensiones
Sy Dy ¢' ¥ p! del ejemplo primero y las T3y TysTs5 ¥ r5 del segundo
en las respectivas figuras segunda y 'l:erc“;r; -

En fodos los casos, la potencia actia sobre Mg, la resisten-
cia sobre My y la fuente-sumidero guxilier actia o nd, segin los
casos, sobre cua%quiera de los movimientos auxiliares, que en los
dos ejemplos es sobre M4.

En ambos ejemplos, My / M, da la relacién de multiplicacidn
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y as{ se tendri:

My / M, mayor que 1 mayor vel. de salida que de entrada
Mg / Mg iguel a 1 igual vel. de salida que de enirada
Mg /My entre Oy 1  menor vel. de salida que de entrada
Mg / My igual a cero velocidad nule de salida

Mgy / Mg menor que cero Vel. de salida de signo contrario a la
de entrads

Mg / Mg igual a £ 00 vel. nula de entrada, y no nula de salida

Vemos a describir shors sobre el corte vertical de 1la fig. 2
y sobre el desplece en perspectiva de la fig. 4, el funcionamien-
to de la realizacidén dade como primer ejemplo no limitativoe del
gistema., Una vez comprendido el funcionamiento de este primer
ejemplo, baste observar la fig. 3 pars ontender el funcionomien-
to del segundo ejemplo, de més Ffacil intuicidn.

El giro de entrada M, obliga, a través de los satélites de
entrada a girar s los ejes de los miemos satélites en un movimien
to que podrismos llemar de "traslacidén" circular, y e estos saté-
lites @ girer alrvededor de sus ejes en un movimiento que podria
llamarse de "rotacidn". El giro de los ejes obliga al giro del
diseo portasatélites del que son solidarios. EL giro de 1os sa-~
télites respecto a sus ejes obligae al giro de la corona respecto
al disco, Tenemos entonces que el movimiento de entrada acaba por
descomponerse, a través de los satélites, en el movimiento de lg
corona y en el movimiento del disco portasatélites. Reciprooamen-
te y por proceso esencialmente siméirico, el movimiento de la co-
rong y el del disco se componen, a través de los satélites de sa-
lida, en el movimiento My de salida.

Pgra fijar ideas, se pueden considerar los dos casos particu-
lares de funcionemiento en que, o no permitamos el giro de la co=-

rong, 0 no permitamos el giro del disco portasatélites. En 91 Pri
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mer caso particular, el funcionamiento seris asi: el movimien-

to de entrada M, al encontrar la corona fija, obligaria a tra-
ves de los satélites de entrada a que se moviese el disco porta-
satélites, el cual, a su vez, lo harfa con el eje de salida a
través de los satélites de salidam. En el segundo caso particu-
lar, es decir con el disco portasatélites fijo, el movimiento

de entrada Mg obligarie a girer a la corona a través de los sa-
t61ites que 86lo tendrfen un movimiento de giro alrededor de sus
gjes Fijos; el movimiento transmitido a la corona lo seria a su
vez a 108 satélites de salida, que tembién tienen sus ejes fijos,
y éstos giros obligarfan al del eje de salida.

Bstos dos casos particulares de funcionamiento se han consi-
derado pars mejor explicar el funcionamiento cinematico dol sis-
tema, pero, de ningin modo, son casos extremos, puesto que si
en el ejemplo representedo en perspectiva de la fig. 4, actusse-
mos, ademis, convenientemente sobre la corona (o sobre cualquier
otro elemento auxiliasr) podr{emos obtemer cualquier movimiento
en los giros de los juegos de satélites alrededor de sus ejes y
en el giro de esos ejes junto con su portasatélites y, por tan-
t0, 10 que es mas importante, em el movimiento M, del eje de sa-
lidae

Para aclarar ideas y comprender el funcionsmiento del primer
ejemplo de realizacidn descrito es conveniente expreser las uni~
cas condiciones cinemdticas que obligan a las velocidades angula-

ros del mismo:

e'/p' « Mg - c/p « My

My=ly = pySassmey e (giro del portasatélites)
My=Mg = (e'/p! = 1)oMe = (e/p.z 1), Hs—(giro de 1a core-
¢/p - c'/p ne)

Es claro que se pueden prefijar las velocidades Mg ¥ My de

entrada v sallida independientemente sin vinculo cinemdtico alguno
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con la sola condicidn de que ¢/p ses distinto a of/p'. Solo si
esas centidades fueran igusles, el giro de entrada y el de sali-
de estarisn en una relacién cinémdtica fija.

Por otra parte, cuanto mds perecides sean esas centidades,
mgyores hen de ser los giros del disco y de la corona, fijados
que sesn los giros de entrada y selida. Esto explica por gus,
sin actuacidn ninguna sobre la corons, la trensmisién es automd-
$ica, ya que el par totel de rozemientos internos, en primers
aproximecidn, crece con el cuadrado de las velocidades relativas
de los elementos en contacto.

Parece conveniente destecar que, cuando funcione la transmi.
sién "en el aire", no necesita més que un apoyo &n entrads y otro
en salida, con 1o cual no se producird par de reaccidn alguno,.
Este logro esencial de ls transmisidn (cuando funciona "en el aire%
parece verdaderamente original; awnque “tiene le limitecidn de
que la fuente principal de energla no puede transmitir nayor paxr
que su meximo,

Una potencis auxilier (de orden de megnitud ten pequefic como
se quiera respecto a la potencis general de entrada) y que actie
sobre la corona, por ejemplo, puede hacer que la relacidn finel

M/ Mg sea la que se desee, lo cual justifica el nombre de men-

dable.

Lo posibilidad descrite de descomposicién del movimlento de
entrada en los movimientos de la corona y del diseo, y composi-
cidn reciproca de estos movimientos del disco y de la corona en
el movimiento de selida, admite todas las posibilidades, y ello

de une menera graduwal, 10 que permite llemer a este transmisidn,

continug .

Tanto en esta aplicacidn, en genersl, como en sus Gos ejom-

plos, en particular, podrisn csmbiarse los papeles de los mowi-
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mientos de entrada, de salida y auxiliares. Lo unico verdsdersa-
mente esencial son los dos grados de libertad, que uno de los
seis movimlentos sea el de entrada, otro el de salida, y que la
fuente~-sumidero suxiliar de energfa actie sobre wno de los oiros
cuatro movimientos,

Dentro de la esencialidad de la invencidn caben vaiiéntes de
detalle, asimismo protegidas y asi: puede ser cualquiera el mi~
mero de satélites de cada juego (en la seccidén de la £ig.. 2, se
ha supuesto par el nimero de ambos Juegos, y, en cambio, en la
perspectiva, se ven tres y tres y con ejes girados 602) y cual-
quiera la relacién de radios; veria la forme de actuar sobre la
corong © la polea, segﬁn el ejemplo que se trate, (o la pieza
sobre cuyo movimiento suxiliar se actﬁe); cualesquiera los me-
canismos de descomposicidn y de transmisidn y cualesquiera, tam-
bién, la forme, el tamafio, le disposicidn relativa de los ele~
mentés componentes, asi como el material con que estan fabrica-

dose

N OT A

Heche la descripecidn del presente invento 1o que se declara
como nuevo y de propia invencidn comprende las reivindicaciones
siguientes:

1e= Sistema mecanico de transmisién cont{nua, automdtica y
mandable, caracter i za do porque esta constituldo por
mecanismo o mecanismos con dos gradoz de libertad cinematica,
que permiten fijar movimientos de entrads y salide independien~-
temente, y una determinpds disipacidn de energia; as{ como de
una fuente~-sumidero de energia suxilisr, acoplable y gobernable,
obteniéndose, con la posibilided de independencia de los citados
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movimientos de entrads y salida y de manera gradual, todas las
infinitas posibilidades de relaciones de transmisidn, incluso
la nule y las negativas, pudiéndose graduar la referida disipa-
cifn a voluntad o autométicamente y ante solicitaciones previ-
sibles o0 eventuales, determinando, precisamente, esta posibili-
dad de disipacidn que producen los rozemientos y la accidn vo-
luntaria, une de esas relaciones de transmisidn compenssndose
ventajosamente la parte de energia de entrada que no se aprove-
cha en salida con el logro de que la fuente de energ{a princi-
pal trabaje en reg{menes Sptimos.

2,~ Sigtema, segin la reivindicacibén i, caracter i -
Zz & d 0 porque los mecanismos de dog grados de 1ibertad~cinemé—
tica, que cumplen los principios sentados, y segin uns primers
realizecidn ventajose del sisteme, estan constituidos por wn sig
tema de plenetario y satélites doble, pero no neceseriamente si-
métrico, para le entrada y la salide del movimiento, estando li-
gados el juego de planetarios de entrada y el de salida por las
sigulentes condiciones: los ejes de los satélites de entrada y
los ejes de 1o satélites de salida deben estar vinculados rigi-
demente; las pistes dentadas de los dos juegos de satdlites en-
granen, ademés de con sus correspondientes planetarios, con sen—
das pistas interiores dentadas, gemelas o nd, de una corona md-
vil que sbarca o embos juegos de satélites, pudiendo hacerse le
vinculacién rigida de los ejes citados, por ejemplo, por medio
de wn disco, en cada vna de cuyas caras tenge solidariamente unie-
dos los juegos de menguitos que constituyen estos ejes.

e~ Sistemsa, segin la reivindicacidn ilycaracteri-
%z a d o porque los rozamientos necesarios pars le disipacidn de
parte de la energfa de entrada y obtencidn automstica de la re-

lacitn de transmisidn mds conveniente, segin la misma primera
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realizacidn ventajosa del sistema, esteén constituidos, fundemen-
talmente, por las fricciones que producen los movimlentos rela-
tivos de todos los engranajes y ejes en contacto; movimientos
relativos determinados, & su vez, por cada solicitacidn del sis-
tema, siendo cuanto més parecidos sean las dimensiones de los
Juegos epicicloldales de entrada con los de salide de cada ree—
lizaci6n, y cusnto mayor sea el movimlento relativo de ls entra—
dg respecto a la sallds, meyores los rozamientos.

4o— Sistema, segin la reivindicacién 1, caracteri -
Zz & 4 0 porque la accidn voluntaria para obtener distintas rela-
ciones de transmisidén, segin la misms primers realizacidn venta-
Josa del sistema, esté constitulde por un motor, o cualquier otro
sistema auxilier, tel como una dinamo, o un freno, acoplado o nd,
segun los caesos, a una pista dentada tellade en la cars exterior
de la referids corona, y que modifice o deja libre el movimiento
angular de la misms, no siendo esencial que esta posible accidn
se eojerzs sobre ls corons ya que también podria ejercerse sobre
el disco o la pleza que solidarice los dos juegos de ejes de los
satélites, no siendo tampoco esencial que ese acoplamiento sea,
precisamente, por engranajes, ni se efectie en la cars exterior
de la corona.

5.~ Sistema, segin la reivindicecién 1, carac ter i z a-
d o porque los mecaenismos de dos grados de libertad cinemética
que cumplen los principios sentados, y segin una segunde reali-
zecidn ventajose del sisteme, estdn constitufdos por dos juegos
de diferenciales y dos transmisiones ordinariss, en le siguien-
re disposicidn: en la diferencial de entrada, el giro de uno
de sus tres ejes corresponde a 10 que hemos llamedo movimiento
de entrada; en le diferencisl de salida, el giro de uno de sus

tres ejes corresponde a 1o que hemos llamado movimiento de sali-
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da; los otros dos ejes de le diferencial de entrada transmiten
sus giros, transformados, por une transmisidn ordinaria, cada
wio, a log otros dos ejes de la diferencial de selida, estando
vinculados estos seis giros por las cuatro condiciones qﬁe impo~
nen las dos diferenciales y las dos transmisiones ordinarias,
sin que tengan por qué ser ni iguales ni simétricas, ni las di-
ferenciales ni las {transmisiones ordinarias, pudiendo ser estas
Ultimes, juegos de poleas ¥y correa, ruedes dentadas y cadena,
parejas de pifiones que engranan, o0 por cuslquier-mecanismo or-
dinario que multiplique o demultiplique, movimientos de giro.

6o~ Sistems, segin la reivindicacidn 1, caractosr i -
z g @ 0 porque los rozamientos necesarios para la desaparicidn
de parte de energia de entrads y obtencidn automdtica de la re-
lacién de transmisidn més conveniente, segin la misma segunda
realizacidn ventajoss del sistems, estan constitufdos, fundamen-
talmente, por las fricciones que producen los movimientos rela—~
tivos de todos los elementos en contacto, movimientos relativos
determinados, a su vez, por cade solicitacidn del sistema, re-
sultando gue cuanto m3s parecidss sean mecénicamente las dife-
renciales y las transmisiones ordinarias de cada realizacidn y
cuanto mayores sean los movimientos relativos, meyores seran los
rozamientos,

Tim Sistema, segin la reivindicacién 1, caract er i -
Z a 4 0 porque la accidn voluntaria pars obtener distintas re-
laciones de ﬁransmisién, segﬁn la misma segunde reslizecidn ven-
tajosa del sistema, esta constituido por un motor o cualquier
otro medio auxiliar como por ejemplo, una dinamo, wn freno, aco-
plado o n6, segun 1os casos, a uno cualquiera de los cuatro ejes
que no seen ni el de entrads ni el de sglida, y que modifica o

deje libre el giro correspondiente.
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8.~ Sistema mecdnico de transmisidn cont{nua, sutomdtica y
mandable.

Segim se describe y reivindica en la presente memorie que
consta de trece hojas foliadas y mecanografiadas por una sola
care y de dos laminas de dibujos.

Madrid, a 28 de Enero de 1966

José Luis MATUT ARCHANGO,
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JAINLE JSERNR
s [ERRT

Firmados LUIS REY PADILA



Y,

| R

e

v

Sw

L

@

S

, e )
i e BN/ L 4 ] M
. 1. o e
[ L~
fv

@

riy

FLo/Y

2w

2y

Sw

SX
Z .oy

v

@

g ¢ 7€

JIUETI S 5T 2547 /7.




[ Jsg L s Tt by

32.338

7

N

T2

__________

~ .=




Jl\é
|

M3 M3
__ (T2
i_ 7 1{ — Tadrti 2 Fnero 2965 e—rs—

_T5ral Varzabk



PP EFET5L

oL

——

o
G960 01U 7 7 FPE

AAAA N

2w

A Z I EL I L S Y

YHIGY, g

Migva & \
) - 2. .

Sw

Vv

L

S
Sty

=

4

W
L2 4

i

GIVELL L) ST F50)7 /]




[ lnse L g Jlalul- /i o

~/=.<

Me

Ma
Mz
%’f
‘._..‘:,;
Ty

A14

T4




oo,

2=

A74

T2

_Jlad:/'a’iﬁf/wajiii

- g S Mg SO X
K\g_m ados LUWS REY PADILAT ————

_Teraly Varabl



	Bibliographic data
	Description
	Claims
	Drawings



