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MEMORIA DESCRIPTIVA

Esta invencion se refisre a Juntas universales, deno-
minedas también en la presente “juntas cardaniocas", de ve-
locidad constante. Mas particulérmente, 8e relaciona con
une junta cardénica de velocidad constante en la que el én
gulo entre 1los ejes de arboles de entrada ¥y de salida ds
la junta puede ser un éngulo de entre 02 (en cuyo caso los

érboles de entrada y de salida estdn axielmente alineados)

¥y hasta aproximadamente 902, = - - - - - - - - d o - -

Antecedentes de la Invencidn

Descripeidn de la Técnica Anterior: Las juntas cardse

nicas de velocidad constante existentes pueden ajustar so-
lamente desalineaciones angularses de alrededor de 202 en-
tre los arboles de entrada y de salida de la junta y<aﬁn

pueden proporcionar una linsalidad razonablemente buena de
movimiento trasmitido; una junba cardanica de velocidad cons
tante tiene linealidad del 100 por ciento del movimiento

transmitido cuando un punto predeterminado en el arbol de
salida de la junta mantiene la misma relacidn angular con
respecto a un segundo punto predeterminado en el drbol de
entrada de la junta durante una rotacion completa del ar-~

bol de entrada. Ademds, las juntas cardanlcas de velocidad
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constante existentes, particularmente las que ajustan desa=
lineaciones angulares elevadas de arbol, son dispositivos
complicados, costosos y dificiles de manejar que requieren
servicio cuidadoso y frecusente con objeto de que pueda man-
tenerse la linealidad deseada. Debido a las disposiciones
estructurales complicadas involucradas en muchas juntas car
ddnicas de velocidad constante existentes, dichas juntas
tienen limitada capacidad de transmision de par de torsidn

en proporeidn con su tamefio. = = = = = — ~ - — = -

Resumen de la Invencidn

Esta invenciodn proporciona una junta cardénica de ve-
locidad constante novedosa, eficiente, efectiva y compacta,
capaz de ajustar las desalineaciones angulares entre los ar
boles de entrada y de salida de la junta a través de una esg
cala desde 02 hasta mas de 909; la junta tiene una lineali-
dad del 100 por ciento de movimiento en toda esta escala.
Ta Junta es capaz de transmitir cgntidades grandes de par
de torsidn en proporcién con su tamafio fisico. Ia construc-
cion de 1a junta es sencilla ¥y el mecanismo de la junta se
mentiens y se le da servicio facilmente. Consecuentemente,
la presente junta es susceptible de usarse en medios ambien
tes y aplicaciones en 1los que las juntas cardénicas de ve-
locidad constante anteriores se podrian usar solamente con
dificultad. Debido al alto grado de desalineacion de &rbo-
les ajustada por la junta, puede usarse una sola junta en

los casos que requieren el uso de dos o mas juntas anterio-
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En términos generales, esta invencidn proporciona una
junta cardanica de velocidad constante, de angularidad muy
elevada, para acoplar juntos extremos adyacentes de arbo-
1lss rotatorios impulsor e impulsado. Se localiza un punto
de referencia imaginario a lo largo del eje de cada arbol.
Se proporciona cuando menos un sistema de articulacidn pa-~-
ra interconectar los arboles impulsor e impulsado. En tér—
minos de su geometria, el sistema de articulacidn incluye
dos primeros ejes de giro, dos ejes de giro centrales y
tres articulaciones rigidas. Cada uno de los primeros ejes
de giro intersecta el eje de un arbol correspondiente en
el punto de referencia del arbol y estéd fijo con relacidn
2l eje de arbol correspondiente. Cada uno de los dos ejes
de giro centrales intersecta un primer eje de giro corres-
pondiente en el punto de referencia correspondiente a un
éngulo predeterminado. ILos ejes ds giro centrales tienen
una relaciodn predeterminada entrs si. El sistems es geomé=
tricamente simétrico alrededor de un plano imaginario dis-
puesto a la mitad entre los puntos de referencia en senti-
do normal con respecto a una linea entre los pantos de re=-
ferencia. las tres articulacionss rigidas estén conectadas
en forma embisagrada, una entre cada Jjuego de interseccion
de ejes de giro primeros y centrales para definir el dngu-
lo predeterminado, y una entre 1los dos ejes centrales para
mantener la relacidn predeterminada. La Junta ineluye tam-
bién elementos en cada extremo del sistema adaptados para

asegurar el sistems entre los drboles de modo que los pri-
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meros ejes de giro estdn fijos con relacion a los ejes de

arbol correspondienteS. — = = = = = = = =~ = @ - - o .-

Descripeidn de los Dibujos

Los arriba mencionados y otros aspectos de la inven-
cidn se exponen mas completamente en la siguiente descrlp=
cion detallada de una modalidad de la invencidn actualmens
te preferida, cuya descripecidn se presenta con referencia

a los dibujos que se acompaflen, en donde: = = = = = = = =« =

Ia Figura 1 es una vista de planta superior de la jun

Ia Figura 2 es una vista de elevacion lateral de la

La Pigura 4 es una vista en perspectivs mocanicamente
gimplificada de la junta e intencionalmente estd algo dis-
torgionada para ilustrar cisrtas releciones geométricas

gignificativas que existen en la junta; = = « = = = = = =

La Figura 5 es un diagrama esquematico geometrico de

uno de los sistemas de articulacidn de la junta; - - - - -

Ia Figura 6 e3 una vista en elevacidn de extremo de

un cubo de arbol para 18 Junta; = = = = = = = = = = = = = =

Ia Figure 7 es una vista en elevacidn de una articula
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cidn de extremo de la junta; - =

Ia Pigura 8 es una vista en elevacidn de una articula

cidn central de la Junta; = = = = = =~ ~ = = = = = = = = =

Le Figura 9 es una vista de extremo de otra junta de

conformidad con esta invencidn; y = = = =~ = = ~ = = = - - -

La Figura 10 es una vista en elevacidn lateral de la

Junte mostrade en la Figura 9. = = = = = = = w o = = = = -

Descripeidn de le Modalidad Preferids

Una junta cardénica de velocidad constante 10 de con=~
formidad con esta invencion (veanse las Figuras 1, 2 y 3)
incluye un arbol de entrada 11 y un drbol de salida 12; de-
be entenderse que puesto que la junte es simétrica alrede-
dor de un plano central de simetria 13, cualquiora de los
grboles 11 0 12 puede usarse como el arbol de entrads y el
otro puede usarse como el arbol de salida. Los extremos 0=
puestos de los drboles de entrada y de salida definen por-
ciones externas estriadas e idénticas 14 mediante las cue-
les la junta puede acoplarse entre dos érboles adicionales
o lo semejante (no mostrado). Las porciones estriadas sir-
ven para asegurar los arboles contra ol movimiento angular
con relacidn a cualesquiera elementos estructurales a los

gue puedan estar conectadosS: = ~ = = = - - - —- - - - - o«

Tos drboles 11 y 12 tienen extremos adyacentes 16 y
17, respectivamente, (vease la Figura 4) que estén interco

nectados en la junta 10 mediante tres sistemas de articula
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cién de geometria substancialmente idéntica 18, 19 y 20. =

Puesto que las caracteristicas geométricas de los ele=-
mentos de 108 sistemas de articulacidn son més gignificati~
vos para la prdctica de esta invencidn que la disposicidn
estructurel de los sistemas de articulacion, se hace refe-
rencia a las Figuras 4 y 5 pare una expliqacién de la geo-
metria de la junte antes de presentar una descripcion de
las caracter{sticas estructurales de los componentes de la
junta. Ia ilustracidn en perspectiva de la Figura 4 estd
mecinicamente simplificada y distorsionada intenciondlmen=
te con objeto de poder ilustrar con claridad las caracte-

risticas geométricas de la junt@, = = = = = = = = = — ~ -

E1l arbol de entraeda 11 tiene un eje de rotacion 21 a
lo largo del cual esta el punto B, al que Se hace referen~
clae en la presente como el extremo geométrico del arbol de
entrada. Igualmente, el &rbol de salida 12 tiene un eje de

rotacidn 22 a 1o largo del cual queda el punto ¢, el extre-

mo geométrico del Arbol 12, = = = = = = - =

Cade sistema de articulacidn en la junta cardanica 10
incluye dos primeros ejes de giro 23 y 24, y dos ejes de
giro centrales (segundos) 25 y 26. Segun se anoto en 10
que antecede, los elementos de cada sistema de articula-
cion son esencialmente identicos. Consecuentemente, se u-
san numeros de referencla sin apostrofo con respecto al
sistema de articulacion 18, mimeros de referencia con dos

epdstrofos se usan pera identificar los aspectos del sis-
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tema 20 y los numeros de referencia com un apdstrofo se u-
san con respecto al sistema de articulacidén 19. Cada siste-
ma de articglacién incluye también dos miembros de articu-
lacidn terminal 2%, 28, y un miembro de articulacidn cenw
tral 29. Los puntos B1, 32 Yy 33 quedan a lo largo de los
primeros ejes de giro 23, 23' y 23'', respectivamente. Los
puntos C4, C5 y C3 quedan a lo largo de los primeros ejes

de giro 24, 24' y 24'', respectivamento. = = = = = = =« <« <

Con referencia el sistema de articulacion 18 tal y co-

mo se ilustra en las Figuras 4 y 5, el primer eje de giro
23 quedg con cierto anguloX respecto al sje del arbol de

entrada 21, esta fijo con relacidn al eje 21, e intercepta
al eje de 4arbol en el extremo geométrico del arbol, es de-
cir, en el punto B. En la modalidad actualmente preferida
de la invencion ilustrada en las Figuras 1-3, el valor del
éngulo> es 902; debe entenderse que este angulo pusde te-
ner cualquier Qalor consistents con la relacidn abajo ex~
puesta. Igualmente, el eje de giro 24 intercepta al eje de
érbol de salida 22 en & extremo geométrico del arbol 12,
es decir, en el punto C y hace el mismo angulo fijo<<{ con
el eje del arbol de salida tal y como se hace en el otro
extremo del sistema de articulacion. El segundo eje de gi-
ro 25 intercepta al primer eje de giro 23 con cierto angu-
10 en ol punto de referencia B, es decir, el extremo geo
métrico del ‘drbol de entrada. Para mantener la simetria
en el sistema de articulacidn, el eje 26 intercepta el eje

24 en el punto C y el angulo inclufdo entre estos ejes cru
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zados también es un angulo 3. Los segundos ejes de giro 25
y 26 se interceptan entre s{ en el punto E, que estd sepa-~
rado de una 1linea entre los puntos B y C. EL dngulo inclui-
do entre los segundos ejes de giro en el punto E1 es un
angulo ¥ que puede tener un valor ya sea positivo (tal y
como Se muestra en la Figura 5) o bien uno negativo. Exis=
ton relaciones goométricas idénticas con respecto a los
ejes de giro primero y segundo en los sistemas de articula

Los puntos E4, E2 y E3, agociados con los sistemas de
articulacion 18, 19 y 20, respectivamente, definen el pla-
no de simetria geomitrica 13 de la junte cardanica. Este
plano estéd a la mitad entre los extremos geometricos de
los arboles 11 y 12 y es normal con respecto a una linea
que interconecta los extremos geométricos de los arboles.
Haclendo caso omigso del valor del angulo ¢, el suplemento
de éngulo'a’que define la angularidad (éngulo de desalinea
cion de los arboles 11 y 12) de la junta carddnica, los e-
jos de los arboles 11 y 12 se intercepten en el punto F en

ol plano de simetria 13¢ = = = = = & 0 = = 0 02 0 - - -

Haciendo todavia referencia al sistema de articulacidn
18 segun se ilustra en las Figuras 4 y 5, cada uno de los
miembros de articulacion 27, 28 y 29 estd conectado en for-
mg emblsagrada entre un par lnterceptante correspondiente
de 1los ejes de giro del sistema 7y cada miembro de articu=
lacién define y mantiene la relacién predeterminade entre

los ejes interconectados con el mismo. El miembro de arti-
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culacion 27 estd embisagrado alrededor del eje 23 en un ex=
tremo de la articulacidn y alrededor del eje 25 en su otro
oxtremo; la geometria del miembro de articulacidn 27 fija
el valor del angulo/3 entre los ejes 23 y 25 de modo que

el eje de giro 25 intercepta siempre el eje de giro 23 en
el extremo geométrico del arbol 11. En términos de geome-
tria, es decir, en términos de su relacidn con los puntos

Yy ejes ilustrados en la Figura 4, el miembro de articula-
cién 28 es idéntico al miembro & articulacidn 27 y estd dis
puesto para rotacion embisagrada entre los ejes de giro 24
¥ 26. El miembro de articulacidn 29 estd dispuesto para mo-
vimiento embisagrado entre los segundos ejes de giro 25 y
26 y £ija estos ejes uno con relacidn al otro de modo que,
en la disposicidn anterior, se intercepten siempre en el

punto By y definen al éngulo inclufdo fu ~ = = = == - -

En términoé estructurales, los primeros ejes de giro
23, 23' y 23'' estdn definidos por los gorrones 30 que es-
tdn fijos al arbol 11 adyacente al extremo de arbol 16. Si-
milarmente, los ejes de giro 24, 24' y 24! estén definidos
por los gorrones 31 fijos al drbol 12 adyacente al extremo

deérbol17.----------—----_-..._..___

Bn la junta 10 no solamente cada sistema de articula-
cion es simétrico alrededor del plano 13, sino que los sis-
temas de articulacidn también estdn conectados simétrica-
mente entre los arboles 11 y 12. Es decir, en un plano nore

mel al eje 21 del &rbol de entrada, 1os ejes de giro 23,
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231 y 23'! egtdn separados 1202 uno del otro e'interceptan
el eje del arbol. Igualmente,‘én un plano normal gl eje 22
del drbol de salidae, los ejos de giro 24, 24' y 24'' estdn
geparados 1202 uno del otro y ®e interceptan entre si en

elejedeérbOlo ------ - em e am em M Wm T e wm e ws T s we

El valor miximo préctico del dngulo |} estéd limitado
por interferencias mecénicas entre los elementos de los sis-
temas de articulacion en valores elevados del angulo. En la
junta cardénica actualmente preferida ilustrada en la Figu-
ra 1, el éngulo']’puede obtener un valor de aproximadamente
922 antes de que ocurre la interferencia mecdnica entre los
elémentos del sistema de articulacidn a valores mis bejos
del éngulo'] no existe dicha interferencia. Por lo tanto,
ea evidente que la junta cardanica 10 ajusta cantidades has-
ta ahora no logradas de angularidad entre los arboles aco-

plados entre s{ por 12 junta. = = = = = = = = = = = = = = -

Cuando el &ngulo’y tiene un valor de cero, 1los &rbo-
les 11 y 12 son coaxiasles entre s{ y no ocurre movimiento
relativo entre los elementos de cada uno de los sistemas de
articulacion a medida que gira el érbol. Cuando el éngulo "
tiene un valor finito entre cero y su méximo funcional, los
miembfbs de articulacidon en cads sistema de articulacidn se
moveran angularmente uno con relacidn al otro alrededor de
sus ejes de giro respectivos a medida que el grbol experi~

menta una rotacion completa. Por ojemplo, el miembro de ar-

ticulecidn 27 siempre queda efectivemente en el plano BB4E,
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(vease la Figura 5), el miembro de articulacidn 28 queda
siempre efectivamente en el plano CC4Eq ¥ el miembro de ar-
ticulacién 29 queda siempre efectivamente en el plano BB1C.
Los éngulos de interseccidn entre estos planos pueden variar
e través de una rotacién completa de los drboles 11 y 12, pe
ro los angulos entre los ejes de giro que definen dichos pla-

nos no varfen puesto que los miembros de articulacién 27, 28

729 son r{gidos. = = = = v c m m = m e m e m—. - - -

Do las Piguras 4 y 5 y de la descripcion anterior, es
evidente que la estructura de junta trensmitirs solamente

par de torsién entre los drboles 11 y 12 siempre que los dre

boles estén montados de modo que los ejes de rotacidén de los

mismos se intercepten en el plano de simetria 13. Dicho par
de torsidn es transmitido a través de los puntos Eqy By ¥ By
como fuerzas de corte. Puesto que en la junta preferida ilus
trade en las Figures 1, 2 y 3, los puntos E,, E, y By estén
en el exterior de la estructura de los sistemas de articula~-
cidén, sstas fuersas de corte son transmitides a traves de
los miembros de articulacidn 29. La Figura 4 ilustra ademds
quée el punto de interseccidn de los ejes de los arboles 11

y 12 gquedara siempre en el plano de simetria 13 puesto que
los puntos de corte E1, E2 y E3 establscen un plano qﬁe de
hecho es el plano de simetria. Los que estén familiarizados

con los principios de le geometria especial entendersn que,

en 1o que se refiere & cada sistems de articulacidn, la si-

metrie do geometria dicta la simetria de movimiento, es de-
cir, velocidades angulares iguales de los srboles de entra-

de y de salida, haciendo caso omiso del angulo que existe
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entre los arboles 11 ¥y 12, siempre y cuando no haya inter-
ferencia mecanica dentro o entre los propios sistemas de are

tLoulaciin, = = = = 0 = = - mc e e e e mm e

Ia Figura 6 es una vista en elevacion de un conjunto
de cubo 35 que es llevaedo por cada uno de los &rboles 11 y
12 en el extremo de los mismos al cual estin conectedos los
conjuntos de articulacidn de la junta carddnica. Puesto que
la junta cardénica es simétrica alrededor del plano 13, los
gorrones 36 definidos por los conjuntos de cubo correspon-
den a y en realidad son los gorrones 30 y 31 mencionados en
la descripeidn de la Figura 4. El conjunto de cubo ineluye
una porcidn de cubo central 37 que estd formada integral con
el correspondiente de los arboles 11 Yy 12. Debe entenderse,
gln embargo, que la porcion de cubo del conjunto de cubo se
podrie proveer separada de los drboles de entrade y de seli=-
da de la junte (veanse las Figuras 9 y 10) y podrfas estar
atornillada, enclavijada, enchavetada o fijada por estrie-
dos, por ejemplo, a dichos érboles si se deseara. Tres go-
rrones se extienden radialmente desde la porcidn de cubo y
estan dispuestos separados uno del otro & 1202. (Cada gorron
incluye una porcion 38 de didmetro agrandado édyacente a la
porcidn de cubo y una poreidn 39 de didmetro reducido que
tiene une seccidn 40 externamente roscade lejos de la por-
cidn de cubo del conjunto. Los gorrones del conjunto de cu-
bo,cuando se aseguran al arbol 11, definen primeros ejes de
giro 23, 23' y 23'' y, los gérrones del conjunto de cubo,
cuando se aseguran al arbol 12, definen primeros ejes de

glro 24, 24' Y 24'), = - m m - - - - - e - - .- -



5.

10.

15.

20.

25.

- 14 -

La Figura 7 es una viste en elevacion, con pertes ro-

tas, de un miembro de articulacion de extremo 27 que o8 i-
déntico a ¥ en realidad se usa como el miembro de articula-
cién 28 de la junte ilustrada en las Figuras 1, 2 y 3. EL
miembro de articulacidon es de configuracién en forme de L
y tiene una pata mayor 41 y una pata menor 42. El1 extremo
de la pata 41 opuesto a la pata 42 define wune perforacidn
43 que tiene une porcidn de didmetro agrandado 44 en su ex-
tremo abierto hacia le pata 42, una porcidn 45 de didmetro
intermedio entre los extremos de la perforacidn y, una por-
cidn 46 de didmetro reducido gue se sbre hacia un rebajo 47
de arandela en el extremo de la perforacion opuesto a la pa-
ta 42, El eje de la perforacidén 43 es perpendiculer & e in-
tercepta sl eje de une perforacion 48 que ests formada a
través de la pate 42 de la articulacidn. Ia perforacidn 48
tiene una poreidn 49 de didmetro agrandado que se abre en
su extremo opuesto a le perforacidn 43 hacia un rebajo 50
de arandela. EL otro extremo de la porcidn 48 de perfora-
cion comunica con una poreidn de perforacidn 51 de didme-
tro reducido que, a su vez, se abre hacia un rebajo 52 de
arandela. Puesto que las perforaciones 43 y 48 son perpen-
diculares entre si, estos ﬁiembros de articulacidn fijan

el valor del dngulof? a 902 en la junta 10s = = ~ = = = =

La Figura 8 es una vista en elevacidn de una articu-
lacidn central 29 de la junte cardénica 10. Ia articulacidn

tiene una porcion de cuerpo central 54 desde un lado de le
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cual y, adyacente a cada extremo de la cual se extienden dos
gorrones 55. Los gorrones quedan en un angulo entre s{ que
corresponde al dngulo ¢ que, en la junte 10, tiene un valor
de 55%. Cada gorrén tiene una porcion 56 de didmetro agran-
dado adyacente a la porcion de cuerpo y, una porcidn de dia-
metro reducido gque tiene una seccioén 58 externamente rosca-
da opuesta a la poreidn de cuerpo. Los gorrones definen los
ejes de giro centrales 25, 25', 25'', 26, 26' y 26'', ilus-

En una junta cardénica armada, cada gorrdn 36 montado
en un arbol estd acoplado dentro de la perforacidn 43 de un
miembro de articulacidn correspondiente 27 de modo que les
porciones 38 y 39 delgorrdn estdn dispuestes en las porcio-
nes 44 y 46, respectivamente, de la perforacidn 43. Cada
miembro de articulacidn estd agegurado al conjunto de cubo
adyacente mediante una arandela 60 y dos contratusrcas 61
(véase la Figura 3) acopladas con la seccidn roscada del go-
rron. Cade miembro de articulacldn de extremo, por lo tanto,
estd montado en forma embisagrada & un gorron 36 correspon=
diente para movimiento solamente en una manera giratoria al-
rededor del gorron y no se puede mover en cantidad signifi-

cativa alguna a 10 largo del gorrone — = = = ~ = = = — = =

Cada miembro de articulacion 29 esta acoplado entre
un par de mlembros de articulacion de extremo insertando
los gorrones 55 dentro de las perforaciones 48, después de
colocar primero unaarandela en sl rebajo 50 de modo que las

poreiones 56-y 57 de los gorrones estén dispuestas en las
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porciones 49 y 51, respectivamente, de las perforaciones 48.
Los gorronss ostén asegurados en les perforaciones mediante
el acoplamiento de una arandela en el rebajo 52 y roscando

un par de contratuercas en los extremos roscados de los go-
rrones. De esta manera, los miembros de articulacidn de ex-

tremo estan conectados al miembro de articulacién central de
modo que los miembros de articulacion sean movibles uno con
relacion al otro solamente de una forma embisagrada alrede-
dor de los ejes de los gorrones y no se'puedan mover en can-—

tidad significativa alguna a lo largo de los gorrones. - — =

Haciendo referencia nuevamente a las Figuras 4 y 5, de-
ben cumplirse ciertas condiciones en la geometriza y estructu-
ra de una Jjunta cardanica de conformidad con esta invencion
con objeto de que la junta tenga caracteristicas de veloci-
dad constante. Segﬁn se anota & continuacion, puede proveer-
Se una junta operativa que tenge solamente un sistema de ar-
ticulacion de acuerdo con le descripeion anterior. Por lo tan
to, las condiciones requeridas que deben cumplirse en cual=-
guier junta operable de conformidad con el invento se expo~
nen en términos del sistems de articulacién 18. Los ejes 21
y 22 de arbol deben interceptarse en un punto fijo; no pue-
den estar desviados entre s{. El primer eje de giro 23 debe
ser nb paralelo a y debe interceptar el sje 21 de arbol de
entrada, e, igualmente sucede con el eje de giro 24 con rela-
cidén al eje 22 del érbol de salida; si los ejes 21y 23, ¥
22 y 24 estén oblicuos entre si, resultan variaciones arméni-

cag en el movimiento transmitido. EL éngulo hecho por el pri=
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mer eje de giro 23 con relacion al eje del arbol de entrada
debe ser igual al angulo hecho por el primer eje de giro 24
con relacion al eje del arbol de salida. Los angulos hechos
entre los ejes de giro 23 y 25 y entre los e¢jes 24 y 26 de-
ben ger iguales. Ademés, los ejes de giro primero y segundo
asociados con el arbol de entrada deben interceptarse entre
s{ en un punto comin a lo largo del eje de rotacidén del dr=
bol de entrada e igualmente sucede con los ejes de giro aso-
ciados con el arbol de salida con relecidn al eje del drbol
de salida. Los primeros ejes de giro deben estar fijos con
relacidn & 1os ejes de 1os arboles con 10s cuales estin aso-
clados dichos ejes de giro. Cada par de segundos ejes de gi-
ro debe estar £ijo en relacion uno con otro. El elemento que
interconecta a los ejes 25 y 26 debe ser rigido y debe estar
conectado de manera embisagrada alrededor del eje 25 al miem—
bro rigido que interconecta a los ejes 23 y 25, y este mismo
miembro también debe estar conectado en forma embisagrade al-
rededor del eje 26 al miembro que interconecta rigidamente a
los ejes 24 y 26. Igualmente, 108 miembros de articulacién
de extremo deben estar conectados de manera embisagrada a
los arboles de entrada y de salida alredsdor de los primeros
ejes de giro 23 y 24, respectivamente. El sistema de articu~
lacidn debe ser geometricamente simétrico alrededor de un
plano que es el bisector perpendicular de una linea entre

los extremos geométricos de los arboles de entrada y de sa-
lida para yne linealidad del 100 por ciento de movimiento de

la juntae = =« = = = = = = = v " @ _ e - —-- .- .- —-



5.

10.

15.

20.

25.

- 18 -

Ademas, los segundos ejes de giro en el sistema de
articulacion deben interceptarse en un punto separado de una
linea entre los extremos geométricos de los arboles de entra
da y de salida si la junta debe tener rigidez axizl, torsio-
nal y cortante. Como una calificacidn a lo anterior, debe ob
servarse que, si los &rboles de entrada y de salida estén so
portados de modo que no puedan moverse lateralmente, es de-
cir, de una maners traslatoria, sino que se pueden mover So-
lamente en forma giratoria, entonces los segundos ejes de gi
ro del sistems de articulacion pueden estar paralelos entre
sf. Cuando los segundos ejes de giro de cada sistema de arti-
culacion se interceptan de la manera arriba expuesta, sin em-
bargo, la junta tiene suficiente rigidez cortante para impe-~
dir automaticemente el movimiento lateral de los drboles uno

con 1e1acion 81 Otr0. = = = = = = m « = = = = = = = = = = =

Los éngulosh(,[g ¥ ¥ pueden tener cuslesquiera valores
aeseados siempre y cuando se cumplan las relaciones
(2 = 2/Q- ?) > 180+ (oy 2ﬁ7'(a, donde f, es la angula-
ridad méxima deseada en la junta. Sin embargo, debe enten—
derse que el diseflo estructural de los elementos de los sis-
temas de articulacion puede producir interferenciz mecanica

de los elementos en la junte a valores de f menores delo . -

Puede proporclonarse cualquier nimero de sistemas de
articulacion en una junte de conformidad con esta invencion;
cuanto mayor sea el numero de sistemas presente, menor sera

el valor del éngulo’f’cuando ocurre primero le interferen=-
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cia mecanica. Si se unen wno o dos sistemas de articulacidn
los drboles de entrada y de salida deben estar montados de
manera que no puedan moverse lateralmente, es decir, de una
forme traslatoria, con relacidn a sus ejes; dicha junta pue-
de usarse en luger de un sistema de engranaje conico entre
dos érboles no alineados. Cade sistema de articulacidn debe
cumplir las condiciones arriba expuestas, pero entre los sig
temas los valores de los angulosO( , /3 y ¢ pueden variar
siempre y cuando se manbtenga constante la distancia entre
los puntos B y C. Cuando los valores de 1os dngulose( ,/3 y
;d varian de #istema a sistema en una sola Jjunta, el valor
mas bajo de 6; obtenido a partir de la relacidn

(2¢( + 2Fa -¢) > 180+ (gpara cada uno de los sistemas de-
termina el valor de J; para le junta en conjunto. Tambien,
cuando se proporcionan en una junta sistemas de articula-
cion miltiples, todos los ejes de gire 23, 23', 237, ...
deben interceptarse en un punto comin sobre el eje del arbol
de entrada y, todos los ejes de giro 24, 24', 24'', ... de-
ben interceptarse en un punto comin sobre el eje del arbol

do 8alidae = =~ = = = = - & - .- - o - - .. - .- -

En cualquier junta de conformidad con esta invencion,
ya sea una junta que use golamente un sistema de articula-
cion o hasta tres o mds sistemas, los ejes de giro centra-
les en cada sistema, 0 en cualquier gistema, pueden ser pa-
ralelos entre si. Si la junta se construye de manera tal que

menos de tres sistemas de articulacion tienen ejes de giro
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centrales que se interceptan en puntos separados de uns 1li-
nea entre los extremos geometricos de los arboles de entra-
da y de salida, entonces la junta no tiene rigidez cortante
y los arboles dében montarse de una menera rigida al corte,
es decir, deben montarse de modo gque no puedan moverse ds una
forma traslatoria. Por otra parte, si la junta ineluye cuando
menos tres sistemas de articulacion que tienen sjes de giro
centrales que se interceptan en puntos separados de una linea
entre los extremos geométricos de los arboles, tal y como se
muestra en los dibujos, la Junta tiene suficilente nigidez cor
tante para impedir automdticamente el movimiento lateral de

los drboles y la junta tiene también rigidez axial y torsio-

Cuando uns junta incluye tres o més sistemss de articu-
1acién,cuando menos tres de los sistemas deben tensr los pri-
meros ojes de giro de los mismos en cada extremo de la junta
dispuestos en forma no paralela entre si si la junta debe te-

ner rigidez cortante inherente. = = - = = = « - e o e w -

Las Figuras 9 y 10 muestran otra junta cardanica 110 de
angularidad elevada y velocidad constante de conformidad con
esta invencidn. La junta 110 se prefiere actualmente respecto
a la junta 10 debido a que es menos costosa en su fabricacidn

y proporciona un valor ligeramente mayor de K;(real) que la

junta 10 = ~ = = = = - - e e e - - - em e =

En le ilustracion de la junta 110, 1os nimeros de refe-
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rencia 100 superiores a los usados en la ilustracidn y des-
eripeidn de la junta 10 se han empleado de manera que pue~
dan discernirse facilmente las similitudes geométricas y f£i
gicas entre estas Jjuntas y de forma que no sea necesaria
una descripcion detallada de la geometria y estructura de
la junta. Por lo tanto, se entenderd gque un estudio ds las
Figurag ¢ y 10 conjuntamente connla anterior descripcidn de
las Figuras 1-5 presenta claramente los aspectos detgllados
geométricos y estructurales de la junta 110. Tas relacio=
nes geométricas arriba expuestas con relacion a cualquier

junta de conformidad con esta invencion se aplican a la Jun

ta1100 ---------- G @t " e W Gy G B W wm m = D W M

En la junta 110, los érbolés de entrada y de salida
111 y 112 estdn perforados axialmente en 163 y 164 para re-
cibir unidades impulsora e impulsada 165 y 166 que estan
agseguradas a la Junta mediante pasadores 167 ¥y 168 que se
hacen pasar a través de los agujeros 169 y 170 formados dia

metralmente a través de los arboles 111 y 112, respectiva=-

mente.—-------—----- ————— - e e W e aw W

La junta 110 ilustra un aspecto significativo de esta
invencidn cuando se compara con la junta 10. En la junta
10, los primeros ejes 23, 23' y 23'' estén en alineamiento
angular con los ejes 24, 24' y 24'', respectivamente, cuan
do los arboles 11 y 12 estan alineados coaxialmente. En la

junta 110, sin embargo, los ejes 123, 123' y 123'! estén
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desplazados angularmente de los ejes 124, 124' y 124'', res-
pectivemente, alrededor de los ejes 121 y 122 cuando estos
ejes de arbol son coaxiales; el grado de este desplazamien=
to es de 1802 en la junta 110. Sin embargo, los sistemas de
articulacion 118, 119 y 120 son conjunta y separadamente si-
métricos alrededor del plano 113, el plano de simetria de

la junta, puesto que cada sisteme de articulacidn define
valores idénticos de los énguloscx’y/3 en sus extremos opues
tos y el angulo 55 de cada mistema estd biseccionado por el
plano 113. Como en la junta 10, los primeros ejes de la jun
ta 110 estdn separados simétricamente alrededor de e inter—
ceptan a sus ejes de arbol respectivos en los exbtremos ge0=-
métricos de los arboles. Las diferencias arribs mencionadas
entre las juntas 10 y 110 no estan en contradiceidn con los
eriterios generales anteriores que deben observarse en una

junta cardanica de conformidad con esta invencidne = — — -

En une junta de conformidad con esta invencidn que tie
ne la configuracidn geométrica mostrada en las Figuras 9 y
10, en vez de la configuracion ilustrada en las Figuras 1-5
en la que los primeros ejes 23 y 24, por ejemplo, estén ali-
neados angularmente entre si alrededor de los ejes 21 y 22,
debe observarse una relacién adicional a las arriba indice-
das. Cuando los primeros ejes de un sistema de articula-~

cidn estan desplazados uno con relacidn al otro alrededor
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de los ejes de arbol impulsor e impulsado, los dngulos & y
/Q deben tener valores de 902 y los primeros ejes de cada
sistema de articulacidn debeﬁ estar dispuestos separados en-
tre s en 1802 alrededor de los ejes de arbol impulsor e ime
pulsado. Eg décir, con respecto a la junta 110 para fines de
ilustracidn, los dngulos entre los ejes 121 y 123, 123 y
125, 126 y 124, y 124 y 122 todos deben ser de 902, Tam-
bién, suponiendo que los ejes 121 y 122 som colinéales ¥ la
junta se ve a lo largo de estos ejes (como en la Figura 9),
los primeros ejes de giro 123 y 124, por ejemplo, de los
gistemas de articulacidn, deben estar separados en 1802 al~-
rededor de los ejes 121 y 122. Estas mismas relaciones'de—
ben existir para cada sistema de articulacion en una junta

que tiene la configuracion geométrice de une junta ilustra-

da por la junta 110 = = = = =~ = = e e T T T T e

Como en la junta 10, la junta 110 puede proveerse de
uno o dos sistemas de articulecidn o de mds de tres giste-

mas’sisedegea. ...... “ em o e e e e e w e W o S e e

En la descripcion anterior, 9e ha hecho referencia a
la simetria geométrica as{ como a la simetrfa estructural.
les juntas cardénicas ilustradas en las Figuras 1-3, 8 y 10
tienen tanto simetria geométrice como estructural en el sen
tido que los miembros de articulacidn que estan interconec-

tados de forma embisagrada entre los ejes de giro primero

¥ segundo asociados con el &rbol de entrada son idénticos
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a los miembros de articulacidn interconecfados en forme em-
bisagrada entre los ejes de giro primero y segundo asocia-
dos con el érbol de salida. Pueden usarse miembros de arti-
culacion que no son idénticos en apariencia estructural en
un sistema de articulacion de una junta de conformidad con
esta invencion siempre y cuando las caracteristicas geomé-
tricas de los miembros sean ideénticas. En otras palabras,
el miembro de articulacion de extremo, por ejemplo, que de=
be usarse on el sistema de articulacidn 18 en conexidn con
el arbol de entrada 11 puede tensr una caracteristica de
movimiento hacia la izquierda y el miembro de articulacion
agsociado con el drbol de salida puede tener una caracteris-
tica de movimiento hacia la derechs simpre y cuando ambos

miembros de articulacidn definan valores idénticos del &n-

Sin embargo, segin se observo en lo que antecede, los
sistemas de articulacidn en una junte de sistemas miltiples
no necesitan ser identicos estructural ni geométricamente.
También, los sistemas de articulacidn no necesitan estar co
nectados simétricamente entre los arboles de entrads y de
galida. Eg decir, en la junta de tres sistemas descrita,
por ejemplo, los éngulos entre los ejes 23, 23' y 23'!, mo-
didos en un plano normal con respecto al eje 21 del arbol
de entrada, no nscesitan ser todos de 1202, sino que la re-
lacion angular entre los primeros sjes de gliro asociados

con el arbol de entrada debe ser la misma que la relacidn
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angular entre los primeros ejes de giro asociados con el

arbol de 92lida, = = = = = = = = = = e . .- - - - - =

Lag juntas ilustradas en las Figuras 1-3, 9y 10y
arribe descritas se prefieren en la actualidad puesto que
tienen rigidez cortante que significa que los arboles de
entrada y de salida son mantenidos contra el movimiento
axial y lateral por los sistemas de articulacidn. Las juntas
tienen propledades dindmicas deseables debido a que los sig
temas de articulacidn son estructuralmente idénticos y es-
tén conectados simétricamente entre los drboles de entrada
y de salida. También, el uso de tres sistemas de articula-
cidn proporciona interferencia mecdnica m{nima en una jun-

ta que tiene rigidez cortante inherente. « =« = = = a w = =

Aln cuando se ha descrito la invencion en lo que ante-
cede con respecto & disposiciones geometricas y formas es-
tructurales especificas, dicha descripecion se presenta uni-
camente como un vehiculo para la explicacion de los princi-
pios y relaciones operativas necesarias de una junta cardé-
nica de conformidad con esta invencion. Las condiciones que
deben existir para una junta carddnica operativa se han ex-
puesto con particularidad. Consecuentemente, se entendera
que en todos los otros aspectos pueden variarse la geome-
tria y la estructura de la junta descrita sin salir del al=-

cance de¢ 09%t2 INVeNcitn. — = = = = = = w = = - --—-- - -



II

5e

10.

15.

20.

25,

Se

- 26 =

N O T A

declaren de novedad y propiedad para Espafia, sus

territorios y plazes de soberania, las sigvientes: — — - =

REIVINDICACIONES

1.~ Perfeccionanientos en las juntas universales de velo-

cidad constante, para acoplar entre s{ los extremos adyacen-

tes de Arboles giratorios motor y movido, caracterizados

porque la junta comprende:

a)

1)

2)

3)

4)

por lo menos tres sistemas de articulacién para inter-
conectar los Arboles motor y movido y que definen e
incluyen cada uno:

dos ejes exbremos de giro dispuestos uno en cada uno
de un par de extrcmos espaciados del sistemsa para in-
tersectar un eje de un Arbol correspondiente en un
punto imaginario de referencia a 1o largo del eje del
érbol comfin a los otros sistemas.

dos ejes centrales de giro que intersectan cada uno

un eje extremo de giro correspondiente del mismo sigte-
ma en el punto de referencia correspondiente con un
éngulo predetermirado ¥y dispuestos en una relacidn pre-
determinada uno con respecto a otro, ¥y

tres articulaciones rigidas wnectadas de forma articu-~
lada una entre cada juego intersectante de ejes de giro
extremo y central para definir el 4ngulo predetermina-
do de interseccidén de tales ejes y una entre los ejes
centrales de giro para mentener dicha relacién prede-
terminada,

siendo simétrico cada sistema alrededor de un plano



iI

5.

1o.

15.

20,

25,

- 27 =

)
normal a una linea que une dichos puntos deqfeferenoia
¥ estando dispuesto en la mitad de la longitud de la

misna, ¥y

b) medios en los extremos opuestos de los sistemas suscep-
tibles de fijar log sigtemas entre log 4rboles de modo
que los ejes exbremos de giro de los sistemas queden
fijados angulermente respecto a los ejes de los é&rboles

correspondientes,

2.~ Perfeccionamientos segin la reivindicacibn 1, caracte-
rizados porque los ejes extremos de giro estén definidos por
los medios susceptibles de fijar los sistemas entre los &rbo-
1eSe = = = = m m e A . - = - = = -
3.~ Perfeccionamientos segln la reivindicacién 1, carzcte~
rizados porque los ejes centrales de giro de ceda sistema se
intersectan entre si en dicho pland. = = = = = = = = = = - =
4,- Perfeccionanientos segin la reivindicacién 3, caracte~
rizados porgue los puntos de interseccidén de los ejes centra-
les de giro estén espaciados de una linea que une los puntos
de referencia, = = = = = = = = = = = = - - - - .- - ==
5.= Perfeccionamientos segn la reivindicacién 1, caracte-
rizados porque en cada sistema la cantidad (2« + 2B -@)es
mayor que la suma de 1802 y el valor méximo en grados de
aauel édngulo entre los ejes de los 4rboles que tiene el valor
de 02 cuando los Arboles son colineales, c¢n donde & es el va-
lor en grados del 4dngulo entre un eje extremo de yiro y el
eje del 4rbol correspondiente, g el valor en grados del é&ngulo
entre un eje extremo de giro y el eje central de ;iro inter-
sectado con é1, ¥y @ el valor en grados del &ngulo entre los

ejes centrales de giro, siendo el valor del dngulo B mayor
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que la mitad del valor de dicho &ngulo de los ejes de los
érboles. -------------------------
6.~ Perfeccionamientos segin la reivindicaeibn 5, ca-
racterizados porque los valores de los 4ngulos ¢« ,8 ¥ 4
son iguales para todos los sistemas de arficulacién. - -
7.=- Perfeccionamientos segfin la reivindicaecibn 6, ca-
racterizados porque los medios de los extremos de los siste-
mas estén dispuestos para fijar los sigtemas sinétricamente
entreo 1los &rboles, = = = = = = = = R I I .
8.~ Perfeccionamientos segin la reivindicacién 6, carac-
terizados porque cada eje de giro es substancialmente normel
al eje de &rbol correspondiente, cada &ngulo predeterminado
es substancislmente un 4ngulo recto y los ejes centrales
de giro de cada sistema de articulacién se intersectan entre
g1 segin un 4ngulo comprendido de substancialmente 558, - - -
9.- Perfeccionamientos en las juntas universales'de Ve
locided constaente, particulaermente en las de muy elevada

angularidad, caracterizados porque la junta comprendes = — -

8) un &rbol motor y un &rbol movido que tienen cada uno
un eje de rotacibn y un extremo adyacente al otro
4rbol, y, |

b) por lo menos itres sistemas de articulacibn idénticos
substancialmente en su geometria, que interconectan

los Arboles motor y movido y conectados simétrica=-
mente entre los &rboles, comprendiendo cada sistena

de articulacién:

1) medios de gorrén montadas en cada Arbol junto a
su extremo para definir un primer eje de giro fijo

respecto al eje del &rbol e intersectando a éste,
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definiendo le interseccién de cada primer eje de
giro con el eje correspondiente del &rbol un punto
de referencia comin & los otros sistemas,

2) primeros medios de articulacidn rigidos acoplados
a cada uno de los prinmeros medios de gorrén para
girar glrededor del correspondiente primer eje de
giro y que tienen asoclados con ellos un scpundo e€je
de giro que intersecta el primer eje de giro adya-—
cente en el punto adyacente de referencia,

3) medios de articulacibn rigidos secundarios acoplados
en los respectivos de un par de exbremos opuestos
de los mismos a los respectivos de dichos primeros
medios de articulacidén para girar alrededor de los

correspondientes sezundos ejes de giro,

¢) siendo los sistemas de articulacién geoméiricamente si-
métricos slrededor de un punto central entre dichos

puntos de referencisa,

10.~ Perfeccionanientos segin la reivindicacibn 9, caracte~
rizados porgue los brganos de articulaciédn primeros y sezundos
estén configurados cooperativamente de modo gue los segundos
gjes de giro en cada uno de los sistemas de articulecidn se
intersecten en un punto espaciado hacie afuera de los érganos
de articulacién respecto a una linea que une los puntos de
refercncig, = ~ = = = = T T I

1l.~ Perfeccionamientos sezln la reivindicacibén 9, caracte-
rizedos porque los medios de gorrén de cada sistema de arti-
culacidn estdn nmontados g los érboles motor y movido de wodo

que estén defasados en 1802 uno con otro respecto a los e¢jes
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de 108 ATYb0leS, = = = = = = = = = ~ = - e e e -
12.~ "PERFECCIONAMIENTOS LN LAS JUNTAS URIVERSALES DE
VELOCIDAD CONSTANIE"s = = = = = = = =@ = = = = = = - - =
Todo ello conforme se describe y reivindica en la presente
memoria que consts de treinta hojas, foliadas y mecenografige
das por una sola de sus caras, y de cuatro liminasgs de dibujos

gue la ilustren.

BARCELONA, 23 Agosto 1968
P.A. 1. CURELL SUHOL

v
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