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‘be caloularse el momento en ¢l cual empieza a abrir la Vil

["’j.r"" l;'v.
s |

Este invento se refiere a un disgpogitivo papg < T
mover una leva con relacidn a su drbol de accionamiento,
y es aplicable en particular a un motor de combustidn in-
terna para variar el movimiento de las levas gque controlan
las valvulas de admisidn y de escape dei motor.

Es sabido que el diagrama de elevacidn para vé;
vlas de motores de combustidn interna es de especial imw
portancia cuando se determinan los requisitos de actuacidn

del motor a wvarias velocidades de rotacidn. La experien—

.::\_‘

cia ha revelado, por ejemplo, que tomando la'elevacidn mg
xima de la vdlvula de admisidn como una constante, las fa
ses inicial y fimal y el gradiente del diagrama de eleva—
« 7 P4 3 o s 4. . LR .
cion que produciran actuaciones optimas, variaran dependien

do del numero de revoluciones por minuto. Por ejemplo; de

vula de admisidn de modo que la vilvula de admisidn esté
suficientemente gbierta cuando se produce una cafda de pre
sidn en &l cilindro, y de modo que esté completamente ce-
rrada a tiempo pars evitar el fendmeno de "rechazo® que -
se produce cuando parte de ia mezela aspiréda 2l cilindro
es expulsada. En la prdctica se ha demostrado gue, puesto
que el reglaje dptimo esta enlazado con las propiedades -
dindmicas de los gases dentro del miltiple de admisidn y

del cilindro, variara dependiendo de la velocidad del mo-
tor. Consideraciones similares son de splicacidn a la vél
wla de escape, en que el reglaje correcto de esta vAlvue
lo estd asociado con problemss tanbto de actuaciones como

de disminucidn de la contaminacidn atmosférica originada

por la descarga de productos en parte sin quemar.

Adends, las leyes que regulan los regimenes va-
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riables de elevacidn y descenso de las valvulas tienen di
ferentes efectos sobre el régimen al cual se llena el cl=
lindro y sobre la uniformidad de la combustidn; estas le—,
yes deberdn por tento variarse tomando en consideracidn -
la velocidad deseada del motor para consegulr actuaciones?

optimasg.

El diagrama de elevacidn de valvula se debermi-

i
'

na ustalmente por el disefio de las levas del arbol de le»i
vag, el cual puede variar en los diferentes motores. Estaé
levas comunican movimiento, ya sea indirectamente a travéé
de varillas y balancines, o ya sea directamente en el casé
de un arbol de levas en cabeza. ;

Puessto que los perfiles de leva son constantes,;
produciran diagramas de elevacidn de valvula que. son siggg
pre idénticos, tanto en forma como en fase, independiente
mente de las velocidades a las cuales gire el motor. Esto
gignifica que el sistema de reglaje obtenido con los meca!
nismos tradicionales no puede ser igualmente eficaz para
las diferentes velocidades del motor.

Un objeto del presente invento es proporcionar
un dispositivo que permita mover una leva con relacidn a
i} érbol de levas de tal modo que pueda variarse la forma;
0o la fase, o ftanto la forma como la fase, ‘de la curva de
desplazamiento del seguidor de leva en funcidn de la rotg
cidén del drbol. Aplicado a un motor de combustidn interna,
es otro objeto del invento variar el movimiento de las lg
vas de control de valvula de tal modo que se obtenga una
mejora en el par y en los valores de potencia a ciertas -
velocidades del motor,

Todavia otro objeto del invento es producir un

- 381207
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dispositivo para la regulacidn de la forma o de la fase,;

dindmica o automdtica, de las levas que controlan las vé1§
wlas de un motor de combustidn interna, con lo cual se -i
reducird considerablemente el tanto por ciento de gases que
5 se plerden sin quemar disminuyéndose asi la contamlnaclon'
atmosférica. 7

De acuerdo con el presente invento, se ha provi ;
to un dispositivo para controlar el movimiento de una le-
va, en partlcular para uso en un motor ﬂe combustlon in-
10 terna para controlarla apertura y el cierre de las vilvulas
de admisidn y de escape del mismo, comprendiendo el dispo
sitivo un drbol de levas sobre el cual estd monbada la le
va, o cada una de una pluraiidad de levas, caracterizado
porque la leva o cada una de las levas estd montada para
15 rotacidn con relacidén al arbol, teniendo dicha leva ung -
conexidn de accionamiento desde el arbol que incluye me-

dios de accilonamiento operantes sobre una parfte de la re-

wlucidn de la leva, para acciomar la leve mas rapidament

U

y sobre otra'parte de la misma rewlucidn para acciomar 1a
20 | leva mds 1entaménte, gue la velocidad de rotacidn del Ar-
bol de levas.

El invento se describira a continuacidn en par-
ticular con referencia a los dibujos que se acompafiana, -
en los cuales:

25 Ia Pig. 1 ilustra curvas de elevacidn de vilvula
tipicas de un motor de combustidn interna, representando
las abeisas (x) dngnlos de rotacidn del cigliefial y repre-
sentando las ordenadas (y) elevaciones de vélvula en mili
metros (representando.g la holgura de puesta en fase);

30 La Fig. 2 ilustra curvas tipicas de par de tor-

1.1.70 -4-58120i
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gidn (en Kgm)/velocidad del motor (en r.p.m.) y potencia &

(en €.V.)/velocidad del motor;
. La Fig. 3 es un corte axial a través de una regg
lizacidn de digpositivo de acuerdo con ¢l invento; :
| Ta Pig. 4 es un corte axial a través de una mo—é
dificacidn de la realizacién de la Fig. 3; |
La Fig. 5 es un corte por la linea V-V de la —;

Fig. 43

Como se vé en la Fig. 1, la curva u representa

i

la vdlvula de admisidn cuya apertura no esta muy avanzada,

¥y representa la vilvula de escape cuyo cierre no estd i

muy retardado. Estas curvas se refieren a Vy V4, las cua,

les representan las mismas vélvulas que abren antes y cie:
i

rran mis tarde. Los valores de potencia y de par de tor-

sidn resultantes de las caracteristicas de la Fig. 1 se -

han representado, en relacidn con la velocidad del motor,

mediante las curvas de la Fig. 2, Se observard que las -
ourvas U y Uy corresponden cualitativanmente a potencias y:
pares de torsidn u2 y u3, los cuals son mayores pare nime
ros maés bajos de r.p.m., mientras que las curvas Vy V1 -
producen las mejores actuaciones, V2 y V3, respectivamente,
para un numero més alto de r.p.m. ,
* Cuwando se trata del problema dé la cOnﬁaminaciéé
atmosférica, un desplazamiento de un tipo de curva a otro
puede afectar a la cantidad de productos sin quemar en -~
los gases de escape expulsados a bajas velocidades del mo

tor,
Para conseguir actuaciones Optimas del motor, por

consiguiente, a medida que aumenta la velocidad del motor

deberd ser posible pasar confinuamente de los diagramas u
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y ul & los didgramas V.y V1, produciéndose curvas de po- M

tencia y de par de torsidn similares a las W y Wi, como -
resuliado de variar las curvas para diferentes velocidades
del motor. .

Este objetivo no puede evidentemente ser alcan-

zgdo con el uso de los mecanismos de distribucidn tradicio

nales ya que, como es sabido, el movimiento es comunieadog
a las valvulas exclusivamente mediante el perfil de leva l
fijo, y éste no puede ser alterado mientras el motor estd
en marcha.

El andlisis hecho en lo que aﬁteéede representa
Gnicamente uns idea general de los principios que inter—
vienen, y no es un estudio a fondo del problema. Por razo
nes de brevedad, no se han mencionado clertos factores in
portantes, 0 simplemente se ha aludido a ellos ligeramente,
por ejemplo, la inercia de las masas de fluido que se mug
ven a lo large de las tuberias; las propiedades mecdnicas
de los muelles antagonistas, ete. )

En el actual estado de.la téchica, se usan va-
rios mecanismos para resolver los problemas de elevacidn
de valvulas en un intento de sacar el maximo partido de las
leyes de variacidn de acierdo con la velocidad de rotacidn
del motor. Estos mecanismos incorporan palancas de brazo
variable, balancines de vdalvula especiales, etc, cada uno
de los cualew tiene ventajas y desventa jas conocldas, que
seria superfluo enumerar.

El dispositivo del presente invento, por otra «
parte, puede 'ser incorporado en los mecanismos de reglaje
tradiciomles de los motores de combustidn interms, y con

el mismo se pueden eonseguir variaciones coutinuas en la

- 38120f
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con log requisitos del motor.

Bédsicamente, el dispositivo comprende un colla-—
rin, que forma una parte enteriza de un arbol de levas, -
5 desde cuyo collarin se extiende una espiga dentro de uma
garganta radial cortada en una cara de un disco. Ll disc@
ests ajustado sobre el drbol de levas, con amplia holguraj
radial, y tiene en su cara opuesta una segunda garganta,f
formando un dngulo de 180o con la primera garganta, en 1a§
10 cual encaja una espiga fija a la leva cuyo movimiento se%
controla. Esta leva esta montade en el arbol de levas par%
rotacidn con relacidén al mismo. El disco esta soportado.eﬁ

{
H

un cojinete, el cual puede moverse por si mismo para va-
]

riar la excentricidad del disco con respecto al drbol de |
15 levas. Debido a las diferentes posiciones en las cuales _
puede ser colocado este disco dentro de su plano de rota-
L sk cidn, y debido por tanto a lag diferentes posiciones adon{
tadas por la garganta en la que encaja la espiga del co-
llarin y por la gurganta en la gque encaja la espiga de la
20 +- - | leva, pueden variarse lag velocidades angulares comunica-
das a la leva para diferentes posiciones de rotaciodn.

' A continuacidn se congiderarad el mecanismo con
mayor detalle, con referenc;a‘a lag Figs.” 3 a 5.

- En la Fig. 3 se ha ilustrado el mecanismo tres
25 ; veces. Para facilitar la referencia, cada una de lag tres
versiones diferentes esta rodeada por un rectangulo en 1i
nes de trazos marcggo como A, B o O, BEn el rectdngulo A -
se ha ilustrado el mecenismo aplicado a una solas leva. Se
observars que los rectdngulos B y C tienen un lado comin,
30 Estos representan, en corte transversal, dos mecanismos,

, §8120%

1.7.70




10

- 15

o0

25

30

1.7.70

&3

cada uno aplicado & una leva. En este caso, los dos neca~;

‘nismos tienen clertos componentes comunes, COMO S€ VErs -,

en la ilustrecidn y como se describe en lo que sigue, con!
vistas a reducir &l coste. ;
Un 4rbol de levas 5 que acclonz a todas las le-|

1
vas es giratorio por medios usuales tales como la rueda -!

dentada 6 y la corréa (o cadena) 7. Las levas no son entgé
rizas con el drbol 5, cuya seccidn es constante, sino que%
son giratorias con respecto al drbol 5. Su movimiento e8|
t4 restringido en direccidén longitudinal.

ELl mecanismo ilustrado dentyro del réctangulo B ;

gerd considerado en particular, ya que los que estdn en -

los rectdngulos A y C funcionan del mismo modo.

Fl collarin 8 estd unido rigidamente al drbol 51
vy lleva dog espigas 8a y Sh;Exactamente del mismo modo qué
la espiga 8a, la espiga 8b ayuda al funcionamiento del -
dispositivo ilustrado en el rectdangulo G. Por consiguien—
te, no se estudiard en esta deseripeidn el mecanismo idén
$ico ilustrado en el rectdngulo B. La espiga 8a desliza y
gira en la garganta radial 10 de un disco o miembro inter
medio 9, facilitado ello por uma corredera 8c hecha de un
material de antifriccidn. En la ofra cara del disco 9 hay
ung, segunda garganta radial 11, la cual es simétrics de -
la primera garganta y preferiblemente formando un dngulo
de 180° con ésta.

"El agujero central 12 del disco 9 es ancho y el
disco no toca con la superficie del Arbol de levas 5 sino
gque puede moverse libremente a posiciones excéntricas con
respecto al dibbol de levas. Un brazo 13 forma un cojinete
14, el cual soporfa el disco 9 para rotacidn, siendo el -

38120p
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] braze moville para mover el disco perpendicularmente al -
plano del dibujo. La componente de este movimiento, en elj
plano del dibujo, se ha indicado mediasnte la flecha y, peré
por supuesfo puede existir una componente de movimiento ~%
5 perpendicular al plano del dlbujo. La espiga 15a de la lgg
va 15 puede glrar en y deslizar a lo largo de la garganta£

ragial 11 en ¢l disco 9, y la leva 15 es giratoria libre—f

i
)

mente sobre el #rbol 5, pero no puede deslizar en direc— %
cién longitudinal. La leva 15 controla el tagué 16 de la ..
10 valvula 1;. También aqui hay situads una corredera 15% egz
tre la espiga 152 y la garganta 11, para reducir el des- g
gaste. ]
El drbol 5 estd soportado, a través del colla- |
rin 8 y de log collarines asociados con las otras levas,i
15 por el bloque 21 de motor o por otra parte estaciomria _i
del motor.,
| E1 dispositivo funciona como sigue. Se hace gi-
< | rar el drbol 5 alrededor de su eje geométrico mediante el
_:“‘d mecanismo de accionamienvo, es decir, mediante la rueda -
20 . | dentada 6 y la correa (o cadena) 7. El drbol hace girar -
al collarin 8, el cual gira a su vez en, y estd soportado
por, un cojinete 21. La espiga 8a que se proyecta desde -
el collarin 8 encaja en la garganta radial 10 del disco 9,
y hace girar al disco. A través de la garganta 11 y de la
25 espiga 152, el disco 9 hace girar la leve 15, la cual con
trola al taqué 16 de la vdlwula 1%. Si el eje geométrico
del drbol 5 coincide con el eje geométrico del disco 9, -
cuya posicidn puede ser variads por desplazamiento del bra

zo 13, no hay diferencia en la velocidad angular de las -

30 dos unidades, y la garganta 11 hace por tanto que la espi

e L. 38120%
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ga 15g de la leva 15 gire a la misma velocidad angular
que la del 4arbol 5.

Supongamos ahora que se mueve el disco 9 de la i
Pig. 3 a la derecha mediante el brazo 13, produciéndose -
asi una excentricidad P, entre el drbol 5 y el disco 9. =
Si el arbol 5 gire a una velocidad constante, la veloci-
dad angular del disco 9 no serd ya igual sino mayor que la
del drbol 5, en la posicidn angular ilustrada en la Fig.
3e

En efecto: . ;

v T
‘419 = W5
r~p
donde:
r = distancia del eje geométrico de la espiga -

8z desde el eje de rotacidn del collarin 8,

p = magnitud de la excentricidad (en la Fig. 3)
del disco 9 con respecto al drbol 5.

W5‘= velocidad angular del drbol 5.

Wg = velocldad angular del disco 9,

La ecuacion revela que aumentando la excentriei
dad p puede aumentarse la diferencia de velocidades angu-
lares entre el disco 9 y el arbol 5 (con referencis a las
posiciones relativas de los componentes como se ha ilustrag
do en la Fig. 3) en términos de una excentricided p detexr
minada por un desplazamiento a la derecha en la posicidn |
del brazo 13 que lleva al disco 9. En otras palabras, el
disco 9 esta el fimml de una fase de aceleracidn, en la -
cual ha avmentado su velocidad éngular W9 hasta un valor

superior al de la velocidad angular Wy del arbol 5, siend

381207
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este valor ajustable a voluntad dentro de limites predeter
minados, variando para ello la magnitud de la excentrici-
dad p.

Cuando se gira el mecanismo un dngulo de 180°,
se produce laz situacidn opuesta, es decir, la velocidad -
de rotacidn del disco 9 es menor que la del drbol 5, ya -
que se aplica la siguiente fdrmula;

Wg W5

r+p

De lo gue se acaba de decir es evidente que habrd
un momento entre las dos situaciones descritas en el cualf
las velocidades angulares de los dos miembros sean igua-~ ?
les. Este momento se producira siempre gue los ejes de la%
gargantas radiales 10 y 11 seanzproximadamente perpendicg}
lares al plano del dibujo. ‘

Es evidente que si el drbol 5 y el collarin 8,’
con la espiga 8@, giran a la misma +velocidad, el diéco 9-
ge acelerara o se decelerara, dependiendo de las posicio-
nes angulares relativas y angulares instantdneas de los -
diversos componentes conectados entre si. En dos posicio~-
nes angulares relativas el disco 9 girard a une velocidad
igwel a la del drbol 5, mientras que su velocidad de rotg
cidn sérd mayor o menor que la del arbol 5 en posiciones
angulares intermedias.

Estas variaciones en la velocidad relativa son
comunicadas por la transmision de movimiento mediante el
disco 9, a través de la garganta 11 y de la espiga 158, a

la leva 15, con el resultado de que la leva 15 tiene velg
r+p )
o ¥

c1aades instantdaneas méxime y minima de W5(

. 381 207
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En esencia, con este dispositivo puede usarse - =

el movimiento uniforme del arbol de levas 5 para hacer —i
que cada leva gire a velocidades diferentes, dentro de -E
los limites de las velocidades de rotacidn del drbol 5. ;

Bl grado de aceleracidn y de deceleracidn puedei

ser ajustado continuamente variando para ello el valor de

la excentricidad E;

H

Si ahors se inclina el brazo 13 alrededor de un%

3
]
¥
4
«

eje paralelo al eje geométrico del arbol de levas, o de -
i . i :

algln otro modo se mueve el disco 9 en una direccidn per-
pendicular al sje geometrico del drbol de levas ¥y a la ai
reccidn y, entonces se cambiard el éngulo de fase o direc
cidn engular de la excentricidad, es decir, que el plano

que contiene los ejes geométricos del drbol de levas y =

del disco serd hecho girar alrededor del eje geométrico del

drbol de levas.

Basicamente, por consiguiente, el dispositivo -
esta caracterizado por el hecho de que las levas pueden -
ser movidas a velocidades variables, usando el movimiento
del drbol de levas que gira a una velocidad constante. Bs
ta variscidn de velocidad puede regularse arbitrariamente
fanto en amplitud como en fase, y pusde también ser inver
tida, dentro de limites predeterminados, ajustando para -
ello la megnitud y la direccidn angular de la excentrici-
dad P,

La descripeidn del dispositivo ilustrado en el
rechangulo B es también de aplicacidn a los dos dispositi
vos ilustrados en los rectangulos A y C, excepto en que -
el primero, ¢l cual controla a la leva 18, esta separado

por completo, mientras que el Ultimo, que controla a la -

.. 38120f
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lova 19, tiene el collarin 8 comin con ¢l mecanismo des- ;
crito en lo que antecede, y es movido por el collarin 8 a:
través de la espiga 8b. |

De lo que antecede, estd claro que el mecanismoé
puede modificar los momentos en que se elevan vy se bajan §
las valvulag, determinando directamente la velocidad a 1a§
cual giran las levas, y puede modificar las fases de apeg%
tura y de cierre de esas valvulas asi como la ley que re—é
gula su movimiento. Lo que se preftende es cambiar continué
y gradualmente de los diagramas de distribucidén Uy U1 en%
la Pig. 1 (correspondientes a las curvas de potencia y de
par U2 y U3 de la Fig. 2) a las curvas V y V1 (dorrespon-
dientes a los diagramas V2 y V3 en la Fig. 2). Los objeti
vos basicos son obltener diagramas de potencia y de par -|
gue sean sugtancielmente similares a los diagramas indicgl
dos en la Pig. 2, es decir, las curvas W y W1, para mejo-
rar las actuaciones totales de los mobtores y para limitar
la contaminacidn por los gases de escape.

ILa magnitud y la direccidn de la excentricidad
p entre el drbol 5 y el collarin 9 pueden ser reguladas -
manualmente, pero tambidn pueden ser ajustadas automdatica
mente de acuerdo con la cargo o la velocidad del motor.

Ta Fig. 4 ilustra uma modificacidn del disposi-
+ivo, correspondiente a la ilustracidn en los rectdngulos
By Cen la Fig. 3. En esta modificacidn ¢l disco 9 estd
soportado por un cojinete 20 que tiene una superficie de
cojinete 24 que soporta al disco 9. El cojinete 20 tiene
ademds una superficie de cojinete 20a que soporta al co-

llarin 8, de modo que el srbol de levas 5 estd soporiado

indirectamente por el cojinete 20. Este cojinete 20 puede

. 38120f
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_exqenﬁg;Qida&). Por ejemplo, cuando se glrp el cojinete -

ademds girar en la superficie de cojinete 23 de un bloqué?wlmﬂw

i

21, siendo el cojinete 20 desplazable angularmente alreq§§

¥

dor del drbol 5 me@lante un sistems de palanca apropiado
(no ilustrado). La superficie de cojinete 24 del oojineﬁeé
20 que soporta al disco 9 es excentrica con respecto-a 1&%
superficies de cojinete 23 y 20a. Cugndo se hace girar el%
cojinete 20, el dngule Cr de fase de leva es girado en la

misma magnitud (permaneciendo constante la magnitud de la

20 un dngulo de 180%, como se ha ilustrado en la Fig. 5,
se invierte la direccidn de la excentricidad, de modo que
‘tambiéh se invierten los efectos de la aceleracién y de -
la deceleracidn sobre la leva.

De las realizaciones de las Figs. 3 ¥ 4, se ha
visto que puede variarse la excentricidad entre el disco
9 y el arbol 5 en cuando a magnitud p O en cusnto a dngu-
1o Ca‘de fase de leva, 0 en cuanto a aguella y éste. A eg
te dngulo de fase puede asignarse una posicidn de referen
cia en que O = 0 cnando 1a direccidn del pico de la leva
estd alineada con la direccidn del desplazamiento de ex—
centricidad en el instante en que las espigas de accliona-
miento estdn también alineadas con ese desplazamiento.

La gama de propiedades que pueden obtenerse va-

riando el dngulo O es:

& Propicdades (todas al mdximo)
0° Estrechamiento de leva
90° aproximedamente Avance de fase
180° : Ensanchamiento de leva
270° aproximadamente Retardo de fase

38120,
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Trabajando dentro del cuadrante apropiado, el M
disefiador puede obtener la combinacidn Optima de las pro-:
piedades asociadas con los estremos angulares del cuadran
te. Asi, para 0 entre 0° ¥ 900 aproximadamente, pueden _
obtencrse varias combinnciones de estrechamiento de lewva :
vy avance de fase. Andlogamente, desde ‘? = 90O aproximadgé
nente a 180°, hay un cambio gradual desde avance de fase |
maximo, gin cambio en la anchura de leva, a cambio de fa—g
se cero con méximo ensanchamiento de leva. ?

Puede fijarse un 1limite fisico a la aplicacidn ;
del arbol de levas variable mediante las aceleraciones dei
seguidor de leva, las cuales seran proporcionales al cua-
drado de la velocidad instantdnea de rotacidn de la leva.

Al gplicer el mecanismo de leva variable a un mo
tor de combustion interna, la variacidn del pardmetro se-
leccionado (esdecir de la magnitud o de la fase)de la ex-
centricidad, puede efectuarse dependiendo de la carga del
motor o de la velocidad del motor, o de una combinacidn -
de la carga y de la velocidad. En el caso de carga de mo-
tor, un perceptor puede percibir el par del motor, o bien
la presidn de los gases en el colector de admisidn, y un
mecanismo electrdnico sensible a ese par o presidn de . ga-
ses desplazara el disco 9, desplazando para-ello el coji-
nete 13 6 20 a través de un actuador hidrdulico o neumsti
co, De un modo similar, el mecanismo electrdnico puede ser
controlado por un miembro sensible a la velocidad del mo~
tor,

La presente sclicitud, que corresponde a la pre
sentada en Italia, el 2% de Junio de 1.969, bajo el N2 -
52 410 A/69, se acoge a los beneficios del Articulo 51 del

. 38120%
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vigente Estatuto sobre Propiedad Industrial.

REIVINDICACIONES

“

=+ - TLogs puntos de invencidn propia § nueva, que se
presentan para que sean objeto de esta solicitud de Paten
te de Invencidn en Espafia, por VEINIE afios, son los si-
guientes:

1.- Un dispositivo para controlar el movimiento
de una leva, en particular para uso en un moﬁor'de combus
tidn interna para controlar la gpertura y el cierre de la
valvulas de admisién.y de escape del mismo, comprendiendo
¢l dispositivo un drbol de levas sobre el cual estd monta
da la leva, 0 cada una de una pluralidad de lsvas, carac—
terizado porgue la leva, 0 cads, ﬁna de éstas, estsd monta-
da para rotacidn con relacidn al &rbol, teniendo Gicha lg
va, unz. conexidn de acciomamiento desde el drbol, ia cual
incluye medios de accionamiento operantes sobre una parte
de la revolucidn de la leva para actionar la leva mds ra-
pidamente, y sobre otra parte de la misma rewlucidn para
accilomar la leva mas lentamente, que la velocided de rota
cidn del drbol de levas.

/

caracterizado porque dichos medios de accionamiento com—

2.~ Un dispositivo segin la reivindicacidn 1, -

prenden un miembro de acciommiento giratorio con el &rbol

un miembro intermediomontado para rotacidn excénbricament:

.. 38120
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con respecto al arbol, estando conectado el miembro de qgfw
cionamiento por un primer acoplamiento al miembro inter- ‘
medio en una pogsieidn sobre el miembro de acecionamiento —j
espaciada a una distancia predeterminada desde el eje geg;

5 métrico del drbol, ¥ teniendo la leva un segundo acopla- ;
miento que la conecta al miembro intermedio en una pogi- '
cidn sobre la leva espaciada alrededor del arbol desde elj
primer acoplamiento.

i

z

. 4

3.= Un dispositivo segin la reivindicacidn 2, -!

; E

10 caracterizado porque el miembro intermedio estd montado en
un cojinete que es movible para variar ls magnitud de la

excentricidad, o el dngulo de fase de la excentricidad, 0!
$
t

tanto dicha magnitud como dicho angulo de fase.
4.~ Un dispositivo segin la reivindicacidn 3, -
15 caracterizado porque el arbol se extiende a través de una‘
abertura en dicho miembro intermedio, dimensionada para -
permitir movimiento limitado de dicho cojinete para variap
un parsmetro de la excentricidad, y los dos acoplamien-
%os estdn de tal modo espaciados desde el eje geométrico
20 o del 4rbol que estan a distancias variables desde el eje —
geométrico del miembro intermedio durante el funcionamien
to, teniendo cada uno Ge dichos acoplamientos una conexiodn
A i' moviﬁle~con el miembro intermedio, para permitir la varig
cién en su distancia desde el;eje geométrico del miembro
25 intermedio. ‘
5.~ Un dispositivo segin la reivindicacidn 4, -

aracterizado porque los citados acoplamientos comprenden

dog ranuras radiales en caras opuestas del miembro inter-

medio y espaciadas un angulo de 1800, y dog espigas que -
30 encajan en las respectivas ranuras, siendo una espiga en—
i

t
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/' 10,~ Un dispositivo segin cualguiera de las rei

leva.

6.~ Un dispositivo segin las reivindicaciones 4%
6 5, caracterizado porque dicho cojinete es movible en alg
menos una de dos direcciones perpendiculares entre si, -
perpendiculares anbas al eje geométrico del drbol, para —g
variar la magnitud, o la direccidén, o tento la magnitud -%

como la direccidn, de la excentricidad del miembro inber-:

nedio.. . . .
7.~ Un dispositivo segin las reivindicaciones 4'

]

2 . ’ : . e e
0 5, caracterizado porque el citado cdjinete es giratorlof

rd . . ) . 4 ‘
por si mismo elrededor de un oje geométrico en relacidn -

de espacizdo y paralelo con ¢l eje geométrico del &rbol,
para varlar el angulo de fase de la excentricidad del - |
miembro intermedio,

8,~ Un dispositivo segin cualquiera de las rei-
vindicaciones precedentes, para uso para controlar las -
valvulas de un motor de combustidn interna, caracterizado
por medios sensibles a la presidn en €l colector de admi-
sidn para variar un pardmetro de la excentricidad del miem
bro intermedio,

9,- Un dispositivo segun cualquiera de las rei-

vindicaciones precedentes, para uso para controlar las val
) ;
vulas de un motor de combustion interna, caracterizado por
medios sensibles a la velocifad del mobtor para variar un
parametro de la excentricidad del miembro intermedio.
vindicaciones 1 a 7, caracterizado por medios para variar

la diferencia entre las velocidades de rotacidn de la le-

va y del arbol de levas, en cuzlaouier posicidn de rotacidn

. 38120
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seleccionada de la leva, dependiendo de la carga del mo- '

tor, o de la velocidad del motor, o de una combinacidn de
la carga y de la velocidad del motor.

11e= Un dlspositivo para controlar el movimien—.

4o de una leva.

T

Tal v como se ha descrito en la Memoria que an~§
tecede, representado en los dibujos que se acompailan ¥ eoé
los fines que se han especificado.

Esta Memoris consta de diecinueve hojas escritaé
a miguina por una sola cara. -4 JUL.ié;:

Madrid,
P.A.

Albcrifaflie Eizabudt

Por Podef
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