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Bste invento tiene por objeto una
méquina volumétrica, rotativa, que comprende, por lo
menos, un rotor que evoluciona en el interior de una
envoliura estanca, constituido por un cuerpo que for

5. ma oblonga cuyos extremos redondealios representan -
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segmentos de cilindros y cuyo centro esia dispﬁesto
de modo que el rotor se arrsstre medignte un arbol -
de transmision o arrsgtre dicho arbol que le ztravie
8a, pervendiculgrmente al plano de rotacion de la mg
quing; lg envolturs ests constitufde por, como mini-
mo, un ¢ilindro cerrgdo por places y en el que se -
gbren tres cameras que presentan un dizmetro corres—
pondiente a los extremos del rotor, y dispuestas en
srcos de circulo, cara al centro, a 1202 las unas de
les otras.

En todgs las méquinas conocidas de
esta fndole, los constructores no han conseguido ha-
llgr solucidn Para obtener una mggnitud invariable en

tre el eje de rotacidn de pistdn o rotor y el eje de

la maquina, o sea, la distencia entre ejes que separan

los cos centros principales, y han tratado de resol-
ver este problems por medios empiricos, enire otros,
disponiendo, sobre el cilindro, patines mdéviles de -
separacion de las cemaras, cambisndo la formg de las
extremidades redondesdas del motor, o también, dispo
niéndo excéntricamente ua vifion de ataque en el ar-

bol de transmisidn. Todas estes soluciones se han -
demoztrgdo inGtiles en 1la construccion ¢ .insatisfac—
tories por los resultados obtenidos.

Este invento tiene por objeto,re-
medigr estos inconvenientes, y la maguing volumétri-
ce rotativa gque constituye el objeto de aquél se ca-
racterizs porque dichas camarasS estsn separadss unes
de otras por tres rodillos, dos de los cusles por 1o

4 .
menos estan sieapre en contacto con los extremos re-
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dondegdos del rotoer, mientras gue el terceéo se hge
lla siempre en contacto con la parte centrsl de di-
cho rotor, perte que une los extrenos del rotor y cu
yo contorno ests limitado por los puntos Ge tangen-
5. cia, de modo que la estanquidad se obtenza entre los
tres rodillos y el contorno del rotor, cregndo asi -
tres camaras aisladss unass de otras ¥ cuyo volumen va
ria de acuerdo con lg posicion del rotor, que provo-
ca la aspiracion o la compresion en dichas camarss;
10. porque el centro simétrico de la envoltura y el cen-
tro simétrico del motor estan distantes un valor igual
a g, distanciz que permsnece invarigble durante toda
la evolucion del rotor cuyo centro permgnece siempre
equidistante del centro de la méquina; vorque la dis
15. tancia a que separa el centro de lg envolburg de los
centros de los rodillos es igual a Se + 3e. \(3; por-—
que la distancia total gue separa los centros de los
extremos en forma de sesmmento de e¢ilindros del rotor,
centros situados en el eje mayor del rotor y a lgual
204 distencie del centro del rotor, es igual g 2e + 2 M\e,
e es igual o e, ¥y porque la longitud de di
cos 302
cho eje mayor del rotor es iguml a 2 R + 2 Ae & 20
y su anchura a 2 R + 2 A e, siendo R el radio de los
extremos en forma de segmentos de cilindros del rotor
25, e igual ata - (Ae + 8), donde s representa el radlo

de los rodillos.

En los dibujos sdjuntos, represen
tan esquematicamente y a titulo de ejemplo, una for-
mg de construccion de la méquina volumétrica rotati-

30, vg objeto de este invento,.
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Le figura 1, es wna reprsentacién
de 1la forma del movimiento para lg compresidn (trazo
continuo) ¥y para la espiracion (trazo interrumpido);

' La figura 2, representa los despla
zamientos sucesivos de la envoltura de 452 en 45¢ y
los desplazamientos corresgondientes del rotor o pis
ton.

La figura 3, es una secoién trang
verssl de la maguina, en este caso un motor.

Las figuras 4 y 5 son secciones de
la figura 3 por las lineas IV-IV y V-V respectivamen
te. ‘

La figurs 6 es ung seccion por la
1:{i1ea, VI-VI de 1ls figura 3, y las figuras 6g y 6b, -
son secciones por las liness A-4 y B-B de la figura
6.

Lgs. figures 7 y 8, son seceio:éles -
de lg figurs 3 por las lineas VII-VII y VIII-VIII, =~
respectivamente.

Para explicar la forma de movimien
0, se hace referencia 2 lg figura 1, en la que:

0 = centro simétrico del movimiento y del eilindro

G = centro simétrico del piston

ABC = centro de los rodillos que unen las camaras en
tre s{. PForman los vértices de un tridngulo -
equilatero.

MN centros de los extremos representados por seg-

1]

mentos de cilindros del pistdén
HDE = centros de las camaras abicertas en el interior

del cilindro y vértices de un triangulo curvo
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GH =0

L}

Hi=THEB

TT1 =00

1

que2revresenta el camino vecorrido por H y N
durante la evolucion del piston.

radio de los extremos del piston.

radio de los redillos que separan las coneras
O = distancia entre ejes que sepsran Los dos
centros prinecipsles del movimiento.

O = ( e ) = 2 ).
205,308 V3

Sl
=

m=5e+3eo\/—3—o

e e-l&e =e % 2 .

e-&lﬁe =e¢ ¢+ 28 .,

3

medla transversal del pistdn = 2R « Z&e - 2e

puntos de tangencia y comtorno de la Darte cen
trel del pictén que une sus extremos redondes

dos,

Para que lg distancia entre ejes

¢ no varie dursnte la marcha de la maguina, tres datos

inmutaebles condiclionan la construocién, a saber:

1 - El valor de la distanciz entre ejes ¢

2 - E1 valor a que se situan los centros de los rodi

llos,

3 ~ Les distancias GN y GM que son lgs distancias en

tre ejes que condicionan la construccion del pis

+6n.,

Parg facilitar ¢l control del nio=-

vimiento, lo cual permite elaboracion rapiGa de un -

proyecto de construccion, es necesario wna relaeidn

entre, por una parte g e A e ¥, por otra parte, en-



tre € ¥ 3. El equilibrio de este movimicnto ha demog
trado que el tr*an sulo formedo vor B3 (siendo ii el
centro de un extrexo del piston) es igusl al tridngu
1o Nl a N' siendo Nl el centro del extremo opuesto =
5, del pistdn deswvués de un Ges plozaniento de 302 de eg
te ultimo,
Dedo que pucde terninorse N 7,

4 . . .
la ecuacion siguiente dg el valor de g con respecto

ae;
Y
T =80=ethere\3= 3+ e. 3.
1 2 2 > 2
m == 28 L Ae = o 2_@- .
3
= 8 e
= 2
de donde:
e+ 28
_ + e.Y3+20+2 \=e+ 2 s+e,V3+4e +ies=
2 3
534._@9___‘3‘3"\/—3— =5ee-68. w-53-3eoﬁo
\(f ot
0 Scas
= 1
e ===
= 28 = 2 = 1,1547 e
Ae -—~\[—3-= TOTS00%  =mmemees
=5 +36. {3' = 53, 1,73205 = 5 « 5,19615 = 10,19615 e
2] P S
: Una vrotacion de 3608 del pistdn, ce
10.

descompone en doce desplazamientos sucegivos de 302 =
cada uno, iguales y reversibles que ponen alternativg

(3 ’ - 3
mente el pv“ton en posicion de compresiﬂn y Ge nspira
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cion, ocupando por tsnto o Liberando al'l:era'fsiva;ente
cada una Ge las cmiprsg del cilindro; estas operscio
nes se cuceden sizuicende el sentido de rotscidn del
pistén. Durante su rotacién,‘los SZtrenos redonada~
5, dos Gel piston que von de T o Uy de U' a o', estan
sienpre en contacto con por lo mcnos dos de lou rodi
1los cuyou centbros son A, B o C; los centros il y I
de los extremos del pi.ton sisulendo wn camino equi-
Gistante de A, B o C, cairino gue esté, regreseantado vor
10. el trisnzulo curvo ibBa mientrss que el dorcer rodi-
1lo esta en contzeto con ung o otrg de lae partes cen
trales del pi.tdn @07 y UU', 1fneas que pucden calcu-
large, punto por punto wortiendo de la giturg de los
'trié;igulos sucesivamente foruzdos por ua desplozanien
15.  to de 302 del pistdn, o wes, en la figura 1, el tridn
gulo formado por LICH cuya bage iil se desploza g 1:1 -
Hl ¥y cuya loagitud invsrisble eé de 2¢ = 2 Zle. bado
que el movimiento ¢s revzrsible, este solo caleulo -
basta y se traslaia a la otra mited.
00. ELl control de la posicidn de los
centros de los extrenos redcondegdos del pistén, con
respecto al ceatro dGe los rodillos, corresvonde g -

las ecuaciones sigulentes:

A =UA-0M=a-~- Ae

RLsinm==s

PR 4 s . .
Para la posicion de "compresidn' se biene

2
B = m ;_:_- b = (ao !3 )2 + [(”%")—(231-Ae)] = ?_.:_.é_?_
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Para lg posicidn de "aspiracion', se tiene

r—m—\“} peter @ ° v [(giee]
1A # B = g_.__z___-e. e + %“'

5e

en alturg :

en anchurg:

10.

Por otrs parte, dursute un despla-
zamianto de 302 del pistén, el centro G de este se -
desplaza a G', siguiendo un camino cquidistante de O,
de 602, El centro del pistdn se Gesplaza pues g una
velocidad angular igusl al doble de la velocidad an-
gular del pistdn, pero en sentido opuesto. Cada po-
sicion del desplazamiellto del centro G ha Ge corres=—

ponder a los ecuzciones sigulentes:
cos.‘}’_. ¢+ cos . ¥, c+sen.f’. b = _a.3

eos.}ﬂ.be-sen.(/.c—sen.‘f.d = g . {3
2

Lg distancis que separa el centro

. 4 M A
G del pistén, del centro simétrico de movimiento y =
del cilindro O corresponden a la ecuscidn siguiente,

- PR 4 £y . 4
en cada posicion del piston:

\((cos.\f .

15,

20,

2|
d - OOS-] oC = B.) 2 * (COSc(ra b &+ Sen.2‘ «C =- acg 3)
2

2

Estos controles pruebagn la preci-
sidn del movimiento, en el que el centro G es sienpre
equidistante del centro simétrico O mientras que el
contorno del pistdn esta siempre en comtacto con los
rodillos cuyos ceuatros son A By C.

En la figura 1 ¥ suponiendo que se
quiers llevar G' sobre G, es preciso nacer girar el

ecilindro 602 en el sentido horgrio, que es el senti-

-

Ce
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do en el que el piston se habia ﬁeSplaZa!ET Jﬁﬁ%ﬁ%%%g
racién gumentora baubién el desplazamiento del pistdn
en 60%, en el centido horgrio sin gue por 21lo su po
sicidn halls cenbiado en el intsrior de las canmarss
del cilindro. Se obtiene entonces ung rotocidn total
de 909 pars el viston, Ffiente a una rotacion de 608
para el éilindro, anbgs en el mismo sentido, lo cugl
da una velocidad angular de W para el cilindro, y de
ggﬁL para el piston, lo cugl puede comprobarse en la

figura 2 en la que los centros 0 y & estan fijos; la
rotacidn del eilindro permite asi que el pistdn gire
en un eje fijo, evitando el desequilibrio que el pig
ton provocaria, y que seria preciso equilibrar por -
giro glredsdor del ceatro 0, como demusstra lag figura
1, en la que el cilindro esta fijo.

En la figura 2, posicidn 1, se ob
serva que la cémara I se halla én fin de compresién
Para estar, en posicién 5, en fin de aspiracién; ha~
biendo realizado el c¢ilindro ung rotacion de 1802, -
mientras que el piston ha realizado otra de 2708, oon
lo cual se compruebs que:
a) la aspiracién empieza, pars czda camara, a 02, Pa
rg terminer g 1808,
b) la compresion empieza, para cala camara, o 1802,
Para terminar a 3602,
¢) en cada revolucidn del cilindro, se producen tres
aspiracionss ¥ tres compresiones; cada uno de esuos
movimientos estg alternativamente decalado 602.

En 1la figura 3 se ha renresentezdo

un grupo motor constituido por dos cilindros 1y 2 -
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places 4 ¥ 53 el conjunto formg dos envolturass rota—
tives reunidas entre si, perforadss en el centro y
gue giran en el eje O medignte dos rodamientos de -
agujas 6 montados en soportes 1l que formsn parte de
1g base 12 del motor. Un srbol 7 sostenido por dos
rodemientos de bolas 8, giraviesan estas envolturss
y giran en el eje G, arrsstrando dos piztones rotg-
tivos 9 que evolucionan en el interior de las envol-
tures; el eje G dista del eje O ung maznitud igual a
€.

La figura 4, representa, en seccidn
por la lineg IV-IV de 1la figura 3, el eilindro 1 en
el interior del cugl evoluciona el piston rotativo 9
fijo en su arbvol 7 y que girs en el eje G para entrar
y salir glternativamente de cada una Ge tres camaras
20 dispuestas en arco de circulo, ¢ara al centro, a
1202 ung deootra y sengredas entre si por tres rodi-
1los 10 cuyos arboles estan alojados en las placas 3
y 4 (figura 3); los eentros de estos rodillos estan
a 1202 uno de otro y distantes del ceatro 0 del ci=-
lindro ung distancia igual a 5¢ + 3e. V3. La varte
de estos rodillos en contacto con el pizton 9 realiza
la misidn de segmentos y ests siempre en contacto con

el contorno del piston y separada del fondo de la -
camora Situada en frente, uns distancis practicsmen—
te igual a la longitud del pistdn. En lg placa 4, -
que aparece en el fondo del eilindro, se practican -
tres lumbreras 22 para permitir la entrada de lg mez

Y . . 4 v
cla aire-esencia que se comprimira en este cilindro.
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Lig figura 5,representa:’en seceidn
por la 1inea V-V de lg figura 3, el cilindro 2 recu~
bierto por ls placa 5. DLa posicion de este cilindr
ests decalada 308 en el wmentido horgrio, con respec-—
to al cilindro 1, y el piston 9, Ge 452 com wespecto
al otro pistén, de tal modo que dicho pistén 3e en-
cuentra ya en fase descendeate y deja un espacio li-
bre en el interior de la camera que ocupaba totalmen
te antes de los 30° Ge rotacion del cilindro, para -
que el transporte de los gases comprimidos pueda rea
lizarse Gesde la aberturs de una valvula 24 (fizura
6) que comunica con canales y Dasos 23 y que se abre
entre 302 o 402 de rotacion de las eavolturas antes
de que el piston 9 del cilindro 1 glcance su punto -
muerto elevado, para cerrarse en el punto muerio ele
vado de dicho pistdn, Un poco antes Gel cierre de -
la valvula 24, la bujia 25 que'al pasar toca un con-
tacto 14, de wng chis_ g que inflamg los gases cuyo -
aumento de presiodn, inmediazto a su inflamageion, de~
Yerminan la faose moiriz del motor aates de pasar al
espacio, que es la Ultima fase y se realizara por -
las lumbreras 22 situadas en la placa 5, que comuni-
can, en el momento deseado, con el escgpe. La figu-
re 6 vepresenta en seceidn por la linea VI-VI Ge lg
fisurg 3, la placa 3. OTres valvilss rotativas 24 re
tenidags por anillos de bronce de dos segmentos 26, -
obturan o liberan los canales 23 que unen los,dos ci
lindros (figura 6a). Durante la rotacidn de los ci-

’
lindros, las valvulas, cuyo extremo se teraina en -

(eruz de malta) (figura 6b) encuentran un doble tope
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13 (figura 3) y giran, en cadg tope,&m cuarto de re
voluecion, abriendo o cerrando el paso de los canales
23. Segmentos de acerd templado 15 aporedos por nue
lles 16 (figura 3) estan alojados en la vlaca 3, de
cada lado ¥ asesuran la estanquidad lateral del movi
niento.

La figura 7 representa, en scceidn
por la linea VII-VII de la figura 3, Lo cara interior
del sopvorte 1l que sostiene el motor y en el que se
recortan el colecctor de la aspiracidn 27, a la entrg
dg del cual we fijg el cafburaddr. Una placa de ma~
terigl plestico awto-lubricante y resistente al calor
28, esta 2lojads en el interior de la carag de sopor-
te gpoyeda por muelles (no representsdos) y en la que
la abertura del colector esis recortada, asezura la
estanquidad entre dicho soporte y la vlaca 4 del mo-
tor. E1 colector ests recortsdo en unos 1802, lo -
cusl corresponde al tiempo de aspiracidn.

En lg figura 8 representa en sec-
cidn por la 1{nea VITI-VIIT de la fizura 3, la cara
interior del soporte 11 que sostiene el motor y en la
que esta recortado el colector de escape 29, con la
salida 19 (fizura 3) en la que se fijara el tubo de
escape. Como en lg figura 7, ung placg 30 idéntica
o la placa 28, esta alojada en dicho sitio. EL coleg
tor esis recortado tgmbién en unos 180% y correspon-
de asimismo al tiempo de escape.

En wag Variénte, no representada,
pueden disponerse porta-segmentos oxidentes situados

alrededor de los rodillos 1C y centrados en el eje ~
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de estos. Otro seznento gpoyados gor muﬂliés, ase~
suran la estanquicded ewtre lood rodillos 1C y el pig
tén rotativo 9, facilitando la accidn de 1lg pelicu~
lg de aceite en estos sitios, izual que hacen los =
segmentos de un motor ordinasrio.

En el motor artes descrite, el -
cilindro-~compresor 1 puede bener un esnmescor superior
al del cilinGro-motor 2, para obtener un grado de -
compresién mas elevado. Por otra parte, se tiene lg
£081bilidaG de augair pobltae-segmentos osciloutes, re
sulados por el desplazamiento mismo del pi.ton 9, por
ta-sezmentos que pormiten tener la selfeuln de aceite
sobre los rodillos de npodo poriecto y, con ello, pro
sorcionan la pouibiiidad de perfeccion:y lu cstangued
dnd entre las camarss el cilindro-comprzcor l. Heta
eventuglidad puede tencrse en consideracién dndo que
pueden producirse pequenés pérdidas entre lgs cama-
res, pero si, como ..e ha orevizto, ¢l cspesor del -
cilindro~compresor es surorior al del cilindro-moter,
estas pérdidas pucden compensarse faeilmente, IEn -
cunnto al cilindro-mobtor 2, no es necesgric alindirle
porta~segmentos, teniendo en cuenta las contrapresio
nes existentes en las dos camares adyacentes en el -
momento de lg entreda de los gzases couprimidos en la
tercera camara.

Con respecto g los motores utili-
zados corrientemente, el motor descrito tiene las =~
ventajas sigulentes:

a) supresion del cigliefial y de las bielas y, por =~

ello, eliminacidn de todo Gosequilibrio y equilibrado,
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dado que cada una de lgs dos mesas enl movimiento -
(eilindros y pistones) es rotativa y gira sobre su
propio eje.

b) supresidén del arbol de leves, de lg distribucidn
y Ge todo movimicnto alternativo h
¢) reduceidn del vollmen

d) velocidad aumentads en un 50w del &rbol motor

e) su_presién cel volante, dado que las masgs en mo-
vimiento bastan

£) supresidn el sistema Ge refrigeracion; las ale-
tas dispucstas en los cilindros actlan como ventila
dor. BSi se preve la carena del moior en tunel, se
vroduciran una enérgica corriente de aire.

g) simplificacidn del sistema de inflamacidn, por -
supresidn del distribuidor y de los cables de las =
bujias,

La geométrig o forma del movimien
to descrito puede gplicarse g la construccion de -
otras muchss maguinas, entre ellas: vorigdores de -
velocidad, fremos hidraulicos, bombas de alta pre-
sidn, motores hidriulicos para el mando de las ma~
guings-herrauientas, motores térmicos, COMPresores -
de aire o cuslquier gas, bombas Ge vaclo y bombes de
pléstico para la industria quinica; estas Ultimas -
pueden utilizarse con fluidos liquidos ¥ £ase0308 a
presidn, o para el transporte de los mismos. Los -
ensayos realizados sobre la rezularided del caudal -
saliente de estes maguinas, han proporcionado un gag
to de una regularidad secclonagl, de encagje importan

te para evitar laos vibraclones y sus consecuencias,
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Lss explicaciones indicadss con -
reajecto a las figurses 1 y 2 indicen la geométria o
forma <el movimiento y en las figurass 3 a 8, ung for
na de ejecacién tractics de wn motor ¥ Ge todo ello
se deduce que salvo lg porbe de base del basiidor, -
1a maquing combiene dos partes esenciales que cons-
+ituyen dos masgs bien distintgs, o sea, por una par
te, la envoltura o €l conjunto de lgs enveliurass y,
por otra parte, el rotor o los rotores.

Cadg ung de estas mases tiene su
eje propio que es el centro de un equilibrgdo perfec
to para cada una de ellgs. Teniendo csio ea conscide
racién, pueden desagrrollarce dos grupos de mé@hina -
(a2 y b) que solo difieren por el nimero de lsp masas
en rotacion y que son reversibles.

a) Solo el rotor esta en moviaiento, y la envolturg
es inmovil.

Durante su evolucién, el rotor es
arrestrado, bien por una rueds dentada fijs y centrg
da en el arbol Ge trapsmision que atraviesa la envol
fura en el centro de esta y esti engranada con una -
corong dentada interiormente alojada en el centro del
rotor, o bien por ung excintrica fija en dicho arbol
¥y alojada en el centro de un rodamiento dc asujas si
tuado en el centro del rotor. En estpos dos construe
ciones el centro del rotor, aurante la rotgeidn de -
ésta, gira alrvededor del centro de la envcltura que
es el centro de la wmaquina, a equidistancia de este
ceatro, pero en sentido opuesto el sentido de rota-

cidn del rotor, y se desplaza a una velocidad angu-
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lar doble de 1lg del rotor, De ello se deriva un de-
sequilibrio provocsdo por la masa del rotor que gira
alrededor del centro de lg méquina, desequilibrio =

gue aumentg con 1la velocidad de rotaciin del rotor y
con el peso de éste, pero que puede comvensarse fae

cilmente consiruyendo miguings de dos o mas envolbu-
ras 0 cuerpos unidags entre s{, pero dispuestes de -

tal modo que los centros respectivos de 1los rotores

se distribuan igugluente glrededor del centro de lg

maquina, para equilibrer el movimiento.

Lg base de todos los calculos re-
1ativos a la construceidn de una Ge estas maquinas -
es el valor de lg distancia entre ejes que sesara los
dos centros principales del movimiento, o sea, el de
lg envolturs y el del rotor. Este valor es y perma~
nece invarigble en todas las posiciones sucesivas por
el rotor ocupa en el interior del cuerio. Por otra
parte, cada camara ests unida al exterior por un con
ducto de alimentacidn y otro de evacuacion, con gber
turas 0 cierres se regulan por valvulss o registros
de construccion conocida.

b) Las dos masas son rotabivas y girsn en su propio
eje, fijo y distiénte del otro una mggnitud igual g -
1a de la separacidn entre ejes elegida; las masas ci
tades estan sostenidas por les paredes de un carber
o los soporftes de ung base.

E1l rotor arrastra a la envoliurag,
0 es arrgstrado por ellg, mediante tres rodillos ro-
tativos dispuestos en el interior de 1lg envoltura ci

tada,. Lag velocidad angular del rotor es igual a la
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sumg de la velocidad anguler de la enveltura y de su
mitad. A causa de la diferencia de velocidad angular,
lgs dos mesas en movimiento se desplazan simultanea
mente 1802 para lg envoltura y 2709 paraz el rotor ¥y,
5, dursnte este tiempo, cadn camora se Gesylaza 1802, -
lo cual es igual =1 desplazamicnto que realiza ceda
catara para pasar de lg fase de coupresién a la de =~
asciracion, o al contrario. Esto permite eliminer -

lag valvulas o rezistros y substituirlaes por lwabre~
10.

3

ras, ya que la suma de los tiempos de aspirscion y -
de compresion es igual g ung revolucion completa de
la envolturg ¥ da la posibilidad de dividir em partes
iguales bien los carters o bien las aberturass corres
pondientes a las lumbrergs de lo envoliura.
15. H 0 ™ 4
Descrita suficlentemente la natu-~
raleza del invento, asi como 1z manera de reslizarlo
en la practica, debe hacerse constar que les disposi
ciones anteriormente indicadass son susceptivles de -
20. nodificaciones de detglle en cugnto no alteren su -
prineipio fundguental. Tembien se hsce constar que
el invento corresionde g ung solicitud de pgtente =
presentads en Sulza con fecha 7 de diclembre de 1.967,
bajo el nimero 17292/67, acogiéndose nor tanto a los
23 beneficios que conceden los Convenios Internccionales
en vigor, siendo lo gque constituye la esencig del re
ferido invento y por lo que se solicita Patente de In
veneidn por 20 giios en Espajiia sobre: "PERFECSIOHA£I3§
705 B LA COHSTRUCCION LB LIAQUINS VOLUNTRICA RCTA-

4 ) . Y
30. DIVAS"; caracterizandose por lo siguleute:
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15.

20.

30,
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18,.- Perfecclonamientos en la cong
truceidn de miguinas volumétricas rotatives, del ti-
po que comprenden, por lo menos, un rotor que evolu-
ciong en el interior de una envolturs estanca, ¥y es-
ta constituido por un cuerpo de forms oblonga cuyos
extremos redondealos representan segmentos de cilin-
dros y cuyo centro esta dispuesto Ge modo que el ro-~
tor sea aorrestrado por un arbol de transmisidn o a-
rrastre dicho &rbol que lo atraviesa, perpendicular-
mente gl plano de rotacidn de la maguina; la envol=-
turs, ests constitufds vor, como minimo, un eilindro
cerrado por dos places y en el que se vreporan tres
cemaras de un diguetro correspondiente g los extre~
mos del rotor y dispuestas en arcos de eirculo, cars
al centro, a 1202 unas Ge otras, caracterizados por
que Gichas camsras se separan ungs de otras medisnte
tres rodillos, dos por lo menos de los cuagles slen-
pre se encuentran en contacto con los cxtremos redon
degdos del rotor, mientras que el fercero ests cone
tinuamente en counbtacto con lag parie cenivral de dicho
rotor, parte gue une los extremos del rotor y cuyo -
contorno se encueatra limitaedo por los puntos de tan
gencla, de mode que se obtenga lg estanquidad entre
los tres rodillos y el contorno del rotor, creando -
asi trec cameras sisladas unas de otas, y cuyo voli-~
men voria sezin la posicion del rotor que provoca la
ospiracidn o la couyresion ea dichss cauargs; porque
el centro simétrico de la envoltura y el del rotor -
distan ung magnitud izgual a g, distancia que permane

ce invarigble durgnte tods la evolueidn del rotor, =
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cuyo centro permeiece siempre equidis tqm;
tro de lg maquina; oorque la distencie que seyara el
centro de la civoliura de los centros de los rodillos
a8 igual o 5e + 3e . Y3; vorgue lg distancin totzal -

5. que separa 1os centros G¢ los ex.romos e:xx forag ae =

sesmentos de cilinuros del rotor, centros situuwos -

en el eje moyor del roter y o ijuel dil.ltancia del -

centro del rotor, es ijgual a 2e + er, sicndo Ae -

izual a e s ¥ en este cagso, 1o longitud del -
Tos 302

10. eje mayor del rotor os izual o 2R + 2 Ae + 2e y su
gnchurg g 2R + 2 e = 2e, ciendo R el rodio de los
extrenos eun foriz de sezuentos de cilindron Jel ro-
bor, izual at a -~ (Ae + 8) siendo g el radio de los
rodillos,

15, 28,~ Zerfecciongnrientos, sezun -
la veivindicacion 1, ceracterizados Lorque los cen-
sroa de los tres rodillos rotétivos foimian los var—
tices de un trisngulo equildtero, cuyo centro simd-
trico coincide con el centro de lg cuvoltbura.

20, 32,~ Perfececionagzicutos, sesztn la
reivindicgeion 1, coracterizados porgue la distancia
gque separa los centros del rotor y de la envoltura,

« ’
resyonde g la ecusecion:

\[cos‘f. d + cos;f. c~a)Xes(cosY.bpeginy, c-

2
“~

48 ,~ Perfecciongmientos, sexzim e
o5 la reivindicacion 1, caracterizados morgue estaondo
L]

solamente el rotor en meoviniento y la envoliuren in-



10,

15.

25«

movil, el rotor es grrastrado por una rucda Geatada

fija, y centrada en el irbol de traasmisidn que Pasa
sor el centro de la envoltura, engranads con wuig CO-
rong aentada alojala en el interior del rotor,

58,- Perfeccionamicntos, sesin la
reivindicaoion 1, carscterizados porque se fija unla
excentrica en el arbol de trensui:=idn que pasa por
el centro de la eavoliurg y se aloja en el centro de
un cojinete de agujas disvuesto en el centro del ro-
tor.

68 .~ Perfecoiongnientos, segin -
la reivindicacidn 1, caructerizados porque cuando el
rotor y la envoltura forman QoS nasas que aubos alre
dedor Ge sus pPropios ejes fijos, distantes uno Gée -~
otro la magnitud g, la velocidad angulsr del rotor es
igual a la suma de lg velocidal agngulsy de la envol-
tura, mas la mitad de la velocidad de Gichs envoltu—
ra.

78 .- Perfeccionguientos, sezin -
1g reivindicacion 6, caracterizados porque lgs dos -
mgsas en movimiento se desplazan simultanessente; deg
cribviendo el rotor 270¢ y la envoltura 1802, mientrass
calla camara se desylsza 1809,

8,~ Perfeccionaguientos en la cons
truceidn de maguings volumétricas rotativas; tal ¥y -
como queda sustanciglmente descrito en lg presente -~

lemoriag y en los adjuntos dibujos.
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