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El presente invento se re f ie re  a perfeccionamien­
to s en sistem as de accionamiento en lo s  cuales es preciso con 
segu ir un movimiento a ltern ativo  re c tilín e o , de desplazamien­

to o carrera constante, o "bien de carrera  variab le  y/o regula 
"ble entre un desplazamiento mínimo y otro máximo. El minero 
de c ic lo s de trabajo por unidad de tiempo puede variarse  s i  

a s i  se desea, dentro de lo s  lim ites permitidos por e l sistem a 
de variación  y regulación de velocidad in stalado.

Las ap licaciones in d u str ia le s  inmediatas de lo s  perfeccio  

namientos que se describen repercuten sobre mecanismos con lo s  
cuales la  carrera o e l  desplazamiento es relativam ente grande, 
es decir mayor que e l que se obtiene generalmente con d isp osi­

tiv o s  excéntricos c lá s ic o s , mecanismos biela-m anivela, movi -  
mientes de c o lisa  o sc ilan te  y manivela, d isp o sitiv o s a r t ic u la  
dos del tipo denominado de Evans, e tc , ya que lo s  desplazamien 
to s suelen alcanzar valores comprendidos entre unos 300 y unos 
5.000 m ilímetros.

Las mejoras y novedades fundamentales son, entre o tra s, 

la s  sigu ien tes :
1 . -  P osib ilidad  de conseguir una m ultip licación  elevada

de una carrera pequeña o corta  producida por un 
mecanismo determinado (por ejemplo un mecanismo l í e ­
la-m anivela, un excéntrico, un movimiento de c o lisa  
o sc ilan te  y manivela, un tren p lan etario , etc) a 
o tra  carrera grande o la rg a .

2 . -  P osib ilidad  de conseguir una carrera grande con me­
canismos de dimensiones reducidas.

3 . -  P osib ilidad  de conseguir un equilibrado perfecto del
conjunto mecánico.

4 . -  P osib ilidad  de conseguir co stes de fabricación  meno­
res por la  reducción de la s  dimensiones y de lo s  pe­

so s.
5 . -  P osib ilidad  de conseguir un mayor número de c ic lo s

de trabajo  por unidad de tiempo debido a l  equ ilib ra­

do perfecto .35
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P osib ilidad  de conseguir mayor rig idez  y robustez 

por l a  reducción de la s  dimensiones del conjunto, lo 
cual permite un funcionamiento más suave.

7 . -  P osib ilidad  de conseguir una mayor duración de la s

d is t in ta s  partes que componen e l mecanismo, como con 

secuencia d irecta  de la s  ventajas y novedades ante - 
rio  res.

8 . -  P osib ilidad  de transm itir un movimiento alternativo
rectilín eo  de carrera grande totalmente exento de 
vibraciones p er ju d ic ia le s  o perturbadoras.
Los perfeccionamientos que se proponen consisten en 

montar un d ispositivo  que dé una carrera que puede ser pequeña 
s i  a s i  se desea y/o regu la^  comparada con la  carrera f in a l o 
ú t i l  del conjunto del mecanismo, mediante un sistem a b ie la  -  
manivela, un d ispositivo  excéntrico, un movimiento de co lisa  
o sc ilan te  y manivela, un d ispositivo  articu lado , uno o varios 
trenes p lan etario s, e tc , para m u ltip licarla  con lo s  mecanismos 
ca rac te r ís t ic o s  del presente invento.

El movimiento altern ativo  rec tilín eo  producido por e l 
primer mecanismo o d isp ositivo  queda pues m ultiplicado, s i  a s í  
se desea y/o regula, a otro movimiento de desplazamiento más 
largo o mayor.

La m ultiplicación  se obtiene de l a  forma siguiente :

El punto A de l a  Figura número 1 es e l que se caracteriza  

por un desplazamiento altern ativo  rectilín eo  reducido y e stá  
ligado rígidamente a la  cremallera 1. Esta cremallera 1 en­
grana con l a  rueda dentada 2, de centro o eje f i jo  B. La rue­
da dentada 2 puede ser so lid a r ia  de l a  rueda dentada 3* La, 
rueda dentada 3 engrana con la  crem allera 4. La cremallera 1 
acciona de forma a lte rn ativ a  e l e je  C-C' de l a s  ruedas denta­
das o poleas 5 y 6. La rueda dentada 7, cuyo e je  C coincide 
con e l de l a  rueda dentada o colea 5 y puede engranar con la  
cremallera 4. La cremallera 4 puede e star  constitu ida por 
varios tramos y éstos pueden co in cid ir en un solo e je  parale-
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lamente a l a  tray ecto ria  re c tilín e a  d escrita  por e l  punto A, 
o bien dichos tramos pueden pertenecer a dos e je s  p ara le lo s 
entre s i ,  separados por una d istan cia  regulable, ambos e je s  
permaneciendo p ara le lo s a l a  tray ecto ria  del referido  punto 

A. Las ruedas 5 y 6 pueden e sta r  sincronizadas entre s i  me­
diante una o v aria s correas, uno o vario s cab les, una o va -  
r ía s  cadenas, e tc , pudiendo suprim irse la  rueda 6. En este  
caso, se reemplaza la  transmisión de co rrea(s), cab le (s), 
cadena(s), e tc , por una cremallera 8 que engranaría con la  
rueda dentada 9 de la  Figura número 2, cuyo e je  se r la  C ig u a l­
mente. Los puntos D y E de la s  Figuras número 1 y número 2, 
ligados rígidamente a l a  transm isión d escrita  anteriormente 
o a l a  crem allera 8, describen movimientos re c tilín e o s , que 
resu ltan  m ultiplicados respecto a l  movimiento rec tilín eo  a l ­
ternativo descrito  por e l  punto A de l a  Figura número 1. El 
punto A puede conectarse con un mecanismo doble y simétrico 
del d escrito .

Para l a  mayor parte de lo s  casos, re su lta  ventajoso du­
p l ic a r  e l  sistem a de accionamiento del punto A. La Figura 
número 3 nos muestra una v is ta  la t e r a l  de un tren p lan etario . 
Por 11 representamos a l a  rueda dentada de radio mayor y por 
12 y 13 la s  ruedas de menor diámetro, siendo e l diámetro de 
l a  rueda dentada 13 igu al a l  radio de la  rueda dentada 11.
La rueda dentada 11, que es f i j a ,  tiene su centro en 0, l a  

rueda dentada 12 en N y l a  rueda dentada 13 en M. Por 14 y 
15 representamos sendos contrapesos de equilibrado, montados 
en l a  prolongación de lo s  brazos MO y AN, respectivamente.
E l punto A es e l que describe un movimiento a ltern ativo  r e c t i  
lin eo , ig u a l a  cuatro veces l a  longitud del brazo OM o del 
brazo MA, por se r  éstos ig u ales.

La Figura número 4 representa e l  tren p lan etario  descri­

to en la  Figura número 3, pero v isto  de frente .
Con e l propósito bien definido de anular lo s  pares de 

cabeceo o de vuelco P y Q que resu ltan  a l  no e s ta r  en un mis-
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mo plano todos lo s contrapesos y e je s  de un mismo tren pla­

n etario , es conveniente duplicar e l  mismo, ta l-y  como se in 

dica en l a  Figura número 4, con e l f in  de que dichos pares 
P y Q queden contrarestados, anulándose reciprocamente, co­
mo consecuencia de su d isposición  sim étrica.

Para l a  mejor comprensión de l a s  variantes que ofrece 
l a  cinemática objeto del presente invento, diremos que la  

rueda 3 de l a  Figura 1 puede ser  doble y sim étrica con res­
pecto a l a  rueda 2, t a l  y como se indica en la  Figura número 
5* De l a  misma forma, l a  rueda 7 puede se r  doble y sim étri­
ca, t a l  y como se describe en l a  Figura número 6, pudiendo 
se r  la  rueda 5 una polea, un tambor o una rueda dentada para 
cadena(s) o para crem allera(s).

La variación  o regulación de l a  carrera f in a l  de lo s  
puntos D o/y E de la s  Figuras número 1 y número 2, respecti­
vamente, se consigue mediante la  variación  de l a  relación de 
radios correspondientes a la s  ruedas 2 y 3 o/y 5 y 7, sea se­
paradamente o conjuntamente.

Como la s  fuerzas originadas por e l  movimiento de lo s  me 
canismos d escrito s pueden ser  equivalentes a l a s  fuerzas de­
bidas a una masa que se desplazaría teóricamente con e l pun­
to A de l a  Figura número 1, s i  dicha masa ligad a  a l  punto A 
se equilibra en e l mecanismo que da l a  carrera reducida o 

prim aria, e l  conjunto del sistema o de l a  cinemática quedará 
equilibrado de forma p erfecta .

De todo lo expuesto anteriormente, se deduce que la s  
ruedas 2 y 3 de la  Figura número 1 pueden confundirse en una 
so la , de mismo radio. Lo mismo ocurre con la s  ruedas 5 y 7. 
Al mismo tiempo, la s  ruedas 2 y 3 pueden suprimirse : en
este caso, l a  cremallera 4 podría se r  accionada por otro me­
canismo del tipo b ie la  -  manivela, excéntrico, tren planeta­

r io , etc, o bien quedar inmóvil, incluyendo este  ejemplo de 
realización  práctica  igualmente l a  posib ilid ad  de que la s  
ruedas 5 y 7 coincidan en una so la  de mismo radio y pudiendo,
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simultáneamente, inm ovilizar la ( s )  cadena(s), c ab le (s) , f le -  
j e ( s ) ,  co rrea (s) , etc, en un punto F, so lid ario  de l a  estruc 
tura o de l a  bancada. Consiguientemente, e l punto F queda - 
r ia  so lid ario  de la  crem allera 4, que en este caso se r ia  un 

5 simple empujador o una b ie la , t a l  y como se indica en l a  F i­
gura número 5. En é sta , vemos como l a  rueda o polea 6 puede 
su s t itu ir se  por o tra 9  ̂ de foima a conseguir o tra  m ultip lica 
ción. El punto F, rígidamente unido a l  punto G, puede des -  
p lazarse  mediante l a  b ie la  10 en un movimiento altern ativo  

10 que puede se r  regulable, quedando inmóvil e l punto F cuando 
e l  brazo HO de l a  manivela es ig u a l a cero.

Las Figuras anexas, de e sca la  variab le , constituyen 
ilu strac io n e s puramente esquemáticas, complementarias de la  
descripción, a lo  largo de l a  cual se ha explicado l a  s ig n i-  

15 fiac ió n  de aq u ella s.

Una vez d e sc r ita s  l a  invención y la s  novedades apor 
tadas con bastante d e ta lle , se comprenderá que no es preciso 
adoptar esto s d e ta lle s  constructivos o procedimentales de 

forma e s t r ic ta ,  sino que pueden in troducirse v ario s cambios y 
20 m odificaciones, que pueden ocurirse a un experto en l a  mate­

r ia ,  sin  por tanto ap artarse  del esp iritó , y alcance de l a  pre 
sente invención.

Los so lic ita n te s  se reservan e l derecho de extender 
e sta  demanda a lo s  p a íse s extran jeros, reivindicando l a  misma 

25 prioridad  de l a  presente so lic itu d , a l  amparo de lo s  Convenios 
Internacionales para l a  protección de l a  Propiedad In d u stria l.

Igualmente lo s  so lic ita n te s  se reservan e l  derecho 
de in troducir, en la  presente invención, cuantos perfecciona­

mientos sobre l a  misma puedan derivarse , mediante l a  so lic itu d  
30 de lo s  correspondientes C ertificados de Adición, en la s  formas 

señaladas por l a  Ley.
N O T A  :

La Petente de invención que se s o l ic i t a  en España, 
por veinte años, de acuerdo con l a  Legislación  vigente, debe-
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rá recaer sobre : "PERFECCIONAMIENTOS EN SISTEMAS DE ACCIONA­

MIENTO PARA CONSEGUIR UN MOVIMIENTO RECTILINEO ALTERNATIVO", 
según la s  c a ra c te r ís t ic a s  esenciales de la s  sigu ien tes :

R E I  V I  N D I  C A C I  O N E S

1 3 .-  Perfeccionamientos en sistem as de accionamiento para 
conseguir un movimiento rectilín eo  a ltern ativo , caracteriza­
dos por conseguir una m ultiplicación  de una carrera primaria 
corta producida por un mecanismo del tipo b ie la  -  manivela, 
por un excéntrico, por un movimiento de co lisa  o sc ilan te  y 
manivela, por d isp ositivos articu lad o s, por uno o varios tre ­
nes p lan etario s, a o tra carrera segundaria grande o larga , 
mediante una o varias ruedas dentadas y una o v aria s  c o lisa s , 
correderas o crem alleras, de t a l  forma dispuestas que se ob­
tenga una carrera grande o mayor en un punto ligado a o tras 
ruedas o p o leas, f i ja d a s  mecánicamente a la s  primeras o a l a  
primera, t a l  y como se describe en l a  Figura número 1 anexa. 
23.- Perfeccionamientos en sistem as de accionamiento para 

conseguir un movimiento rectilín eo  a ltern ativ o , caracteriza­
dos porque incluyen una primera rueda dentada que engrana con 
dos crem alleras, de t a l  forma que lo s  desplazamientos de l a s  
mismas son inversos y de misma carrera, para conseguir e l des 
plazamiento largo de uno o varios puntos ligados mediante cre- 
m alle ra (s), cadena(s), co rrea(s), c ab le (s) , f l e j e ( s ) ,  c in ta (s) 
a o tras ruedas desplazadas por é s ta (s )  prim era(s), pudiendo 
duplicar o t r ip l ic a r  l a  primera rueda dentada.
33.- Perfeccionamientos en sistem as de accionamiento para 

conseguir un movimiento rectilín eo  a ltern ativo , caracterizados 
por una rueda que está  constitu ida por dos engranajes de ra­

dios prim itivos d is t in to s , que engrana con dos crem alleras, 

de ta l  forma que lo s  desplazamientos de l a s  mismas son inver­
sos y de carreras d is t in ta s , para conseguir e l desplazamiento 
largo o mayor de uno o vario s puntos ligados a o tros mecanis­
mos desplazados por éste  primero.

43.- Perfeccionamientos en sistem as de accionamiento para 

conseguir un movimiento rectilín eo  a ltern ativo , caracterizados
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por un primer mecanismo que confiere un movimiento r e c t i l í ­
neo a ltern ativo  a un brazo o a una cremallera que desplaza 

a su vez e l  e je  o centro de una o v a r ia s  ruedas dentadas de 

rad ios d is t in to s  o e l e je  o centro de una o v a r ia s  poleas, 

de t a l  forma que e l centro o eje de l a s  primeras o de la ( s )  

p o lea(s) sea so lid ario  del e je  o centro de una segunda rue­

da o polea, unidas por una o v aria s  correas, una o varia s ca 

denas, uno o vario s cab les, una o v a r ia s  c in tas o por otros 
elementos conocidos de transm isión.
53 .- Perfeccionamientos en sistem as de accionamiento para 

conseguir un movimiento rectilín eo  a lte rn ativ o , caracterizados 
por un primer mecanismo que confiere un movimiento r e c t i l í ­

neo altern ativo  a un brazo o brazos y/o a una o v aria s  cre­

m alleras que desplazan e l e je  o centro de una o v aria s  ruedas 
dentadas, de radios id éñ ticos o d is t in to s  o e l  e je  o centro de 
una o v aria s po leas, de t a l  forma que e l e je  o centro de l a s  

primeras o de la s  po leas, caso de montar varios elementos, sea 
so lid ario  del e je  o centro de una o v aria s  ruedas dentadas o 
po leas, de t a l  forma que lo s  radios de éstas ú ltim as sean d is­
tin to s , con e l  propósito de conseguir una m ultip licación  o una 
reducción, teniendo dos poleas o ruedas conectadas rígidamen­
te  por sus e je s  o centros respectivos.

6§ .- Perfeccionamientos en sistem as de accionamiento para 

conseguir un movimiento rectilín eo  a lte rn ativ o , caracterizados 
porque comprenden un d ispositivo  que confiere un movimiento 

rectilín eo  altern ativo  a ruedas o poleas de rad ios igu ales o 
d ist in to s , conectadas por crem allera(s), cadena(s), co rrea(s), 
cab le(s) u o tros elementos conocidos de transm isión que accio­
nan uno o vario s d isp o sitiv o s ligados rígidamente a dichos ele  
mentós de transm isión, de t a l  forma que de dichos d isp o sitiv o s 
o puntos se pueda obtener un movimiento rec tilín eo  a lte rn a t i­
vo.

7 ---  Perfeccionamientos en sistem as de accionamiento para 

conseguir un movimiento rectilín eo  a lte rn ativ o , caracterizados



5

10

15

20

25

30

-  9 -

33632!
por Inm ovilizar lo s  elementos de transm isión que unen dos o 
v aria s ruedas o poleas, en uno o vario s puntos, con e l pro­
pósito  bien definido de conseguir una m ultiplicación  en otros 
puntos ligad os rigidamente a lo s  elementos de transmisión c i­
tados.

83 .- Perfeccionamientos en sistem as de accionamiento para 
conseguir un movimiento rectilín eo  a ltern ativ o , caracterizados 
por desplazar en un movimiento a ltern ativo  un punto cualquiera 

ligado rígidamente a lo s  elementos de transmisión citados en 
l a  reivindicación an terior, de t a l  forma a m odificar la  carre­

ra to ta l del punto ligado a dichos elementos de transmisión en 
que se toma e l movimiento altern ativo  rectilín eo  f in a l  o ú t i l .  

93 .- Perfeccionamientos en sistem as de accionamiento para 
conseguir un movimiento rectilín eo  a ltern ativo , según la  r e i­
vindicación octava, caracterizados porque e l movimiento tran s­
mitido a l  punto ligado rígidamente a lo s  elementos de transmi­
sión puede ser  producido por un mecanismo del tipo b ie la  -  ma­
n ivela , excéntrico, c o lisa  o scilan te  y manivela, mecanismos 
articu lados o por uno o vario s trenes p lan etarios o c ilin dros 
neumáticos o h idraú licos, levas y o tro s mecanismos sim ilares. 
103.- Perfeccionamientos en sistem as de accionamiento para 

conseguir un movimiento rectilín eo  a ltern ativ o , según la s  r e i­
vindicaciones an teriores, caracterizados porque consisten en 
suprimir la  rueda o l a s  ruedas dentadas mencionadas en la s  
reivindicaciones segunda y tercera , de t a l  forma a su s t i tu ir ­
l a s  por un d ispositivo  que confiere un movimiento a lte rn a t i­
vo de carrera f i j a  o regulable.
113.- Perfeccionamientos en sistem as de accionamiento para 
conseguir un movimiento rectilín eo  a ltern ativo , según la s  
reivindicaciones an terio res, caracterizados por un mecanismo 
productor de l a  primera carrera corta o desplazamiento a l t e r ­
nativo rec tilín eo  constituido por un tren planetario  doble, 
que comprende dos conjuntos de tre s  ruedas dentadas cada uno, 
siendo l a  rueda de mayor radio f i j a  y engranando con o tras dos
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que engranan entre s i ,  montadas en un brazo g ira to rio  con un

e je  coincidente con e l centro de l a  rueda de mayor radio, es 
tando ligad a  l a  rueda ex terio r de cada uno de lo s  trenes p ía  
notarios rígidamente a un brazo cuyo extremo opuesto descri­

be un movimiento rectilín eo  a ltern ativ o .
12a .- Perfeccionamientos en sistem as de accionamiento para 
conseguir un movimiento rectilín eo  a ltern ativ o .

Según queda sustancialmente descrito en l a  presente 

Memoria d escrip tiva , que consta de diez hojas fo lia d a s  e sc r i­

ta s  a  máquina por una so la  cara, acompañada de sus correspon­
dientes d ibujos.

Madrid, a 19 de Febrero de mil novecientos sesenta y s ie te . 

Juan-E. Canals So ler : Jo sé  Ortuño García :
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