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PATENTE
DE
INVENCION

a favor de CICLES PEUGEOT, entidad francesa, domiciliada en

25 Beaulieu-Valentigney (Francia), por "MECANISMO DE POLFA
MOTRIZ PARA VARTADORES DE VELOCIDAD®,

MEMORTIA DESCRIPTIVA

La presente invencidn se refiere a las poleas
motrices para'variadores de veloclidad de polea y correa
trapezoidales,, especialmente para vehiculos del género de
los ciclomotores.

5. Ya son conicidas polems de este clase en las que
la separacidén o el acercamiento de uno de los platos o za-
pata movibles con respecto del otro, determina la varia-
cién del didmetro de enrollamiento de la correa,

Eg igualmente condcido el empleo de contrapesos

10, articuladog, que permiten, bajo el efeco dg la fuerze centri=-
fuga, el acercamiento de un plato movible con respecto de

un plato fijo.
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En tales mecanismog, los contrapesos aseguran el
desplazamiento longitudinal de un plato con respecto del
otro, pero no aseguran la conexidn en rotacidén del plato
movible,

Se comprende que si estas dos funciones son rea-—
lizadas por un mismo drgano, la digposicién de la polea
motriz serd gimplificads, La invencién tiene, por tanto,
como’objeto, un mecenismo de polea motriz trapezoidal que
lleva a cabo wna tal disposiocidn.

Esta polea es del tipo de las que comprenden un
cubo enchavetado sobre el drbol motor, un plato solide-
rio de este cubo, un plato montado deslizante a lo largo
del mismo y un dispositivo centrifugo del tipo de contra-
pesos pars gobernar el desplazamiento axial del plato des-
lizante, y se caracteriza por el hecho de que los contrape-
gos son dispuestos simétricamente en grupos de dos a ambos
lados del eje del cubo, y comprenden elementos que pueden
apoyarse contra el plato deslizante y entrar en contacto
con elementos correspondientes, llevados por este plato,
cuando el cubo es arrastrado en rotacién,

Otras caracteristicas de la invencidn aparecerdn
en el curso de la descripcidn que sigue,

En los dibujos anexos, facilitados dnicemente 2
titulo de ejemplo:

Ia figura 1 es una vista en alzado, con seccidn
parcial, de la mitad superior de la poleza motriz, en la
posicidén de reposo; la fisura 2 es una vista en secoién
segun le linea 2-2 de la figura 1; la figurae 3 es una vis-
te en perspectiva de la polea motriz segin la invencidn,

en su posicidn de reposoj la figure 4 es una vista en
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alzado, con seceidn parcial, de la polea motriz en la
posicidn correspondiente a su funcionamiento a gran ve-
locided; la figura 5 es una vista en seccidn tomada se-
gin la linea 5-5 de la figura 4. y la figura 6 es una vis-
tg en perspectiva en la posicién de gran velocidad,

Seglin el ejemplo de ejecucidén representado, so-
bre un érbol -A- motor, se encuantra montadas la polea mo--
triz -B= de un variador de velocidad de correa trapezoidal
-C~, Bsta polea comprende uh cubo -l- de tipo ¢lésico, en-
chavetado sobre el 4rbol -A-, un plato -2- solidario del
cubo ~l-~ y un plato movible -3-, en forma de cubeta y cu-
yo cubo =3a- esti montado deslizante sobre el cubo -1-,

Dos contrapesos -4- diametralmente opuestos se
encuentran montados oscilantes alrededor de un eje ~7-, lle-
vado por dos patas -5- solidarias de un plato -6-, a su
vez solidario del cubo -l-, Cada uno de estos contrapuestos
comprende dos ramas curvas -8~, formando una horquilla
gue cabalga sobre el cubo -~3a- ¥y Se apoya contra la ca-
ra posterior -9- del cubo -~3a-., Las ramas -8- estdn cur-
vadas hacia fuera y sus extremos curvos pueden entrar en
contacto con dos salientes radiales -10- del cubo -3a-.

El funcionamiento es el siguiente:

En las figuras 1, 2 y 3 se ha representado la po-
lea en posicién de reposo, Cuando el drbol -A~ empieza a gi
rar segun ~F-, unas de las ramas -8~ del contrapeso superior
entre en contacto con uno de los salientes -10- (Fig, 5) y
la rama opuesta del contrapeso inferior entra en contacto
con el otro saliente -10-, de manera que el cubo -3a- ¥
el plato -3~ se encuentran a su vez arrastrados en rotacién,

A pequella velocidad el plato -3~ es separado al méximo
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del plato fijo -2- y la correa -C- se enrolla sobre su
didmetro mds pequefio (Fig. 1).

Si aumenta la velocidad de rotacidn de la polea

(Fig. 4 a 6), la fuerza centrifuga hace oscilar los con-
5e trapesos -4- y las vainas -8 de éstos se apoyan fuerte-

mente contra la superficie de apoyo -9-, ejerciendo asi

una presion suficiente para desplazar el plato -3- hacia

el plato =2~ y alejar radialmente la correa trapezoidal,

lo que tiene como consecuencia aumentar el didmetro de lu
10. polea.

Combinando apropiadamente los brazos de palanca de
los contrapesos, la curvatura de las ramas, que es estable-
cida preferentemente de manera gue realicen una rodadura
gin deslizamisnto sobre las superficies de apoyo ~9-, y

15. finalmente de estas superficies de apoyo, se pueden ob~
tener la Ley de variacidn desesda en funcidn del résimen
del motor.

Se aprecia que, en todos los casos, la rotacidn
del plato deslizante y su desplazamiento axial son asegu~

20. rados Unicamente por la accidn de las ramas -8~ de los
contrapesos ~4- contra los salienﬁés radiales -10- para
el arrastre en rotacidn, y contra las superficies -9~ pa-
ra provocar el deslizamiento axial.

Para asegurar el funcionamiento silencioso de la

25, polea, los salientes ~10- pueden ser hechos de material

pléstico, lo que permite igualmente suprimir la lubricacidn.
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Se reivindlca como objeto de la presente paten=
te de invencidn:

1.~ Mecanismo de polea motriz para variadores
de velocidad, del tipo de polea y corres trapezoida-
les y que comprenden un cubo enchavetado sobre el dr-
bol motor, un plato solidario de este cubo, un plato
montado deslizante a lo largo del mismo y un disposi-
tivo centr{fugo del tipo de contrapesos para gobernar
el desplazamiento axial del plato movible, caracteriza-
do por el hecho de que loscontrapesos se encuentran
dispuestos siméiricamentey en grupos de dos, & ambos la-
dos del eje del cubo y comprenden elementos aptos para
apoyarse contra el plato deslizante y para entrar en
contacto con elementos correspondientes, llevados por
dicho plato deslizante, cuando elrcuﬁo es arrastrado
en rotacidn,

2, Mecanismo de polea moiriz para variadores de
veloocidad, de acuerdo con le reivindicacidén 1, caracteriza-
do por el hecho de que los elementos llewados por los
contrapesos estdn constituidos por ramas curvas que se
apoyan mediante su superficie curva contre una cara del
plato deslizante y que entran en contacto, cuando el dr—
bol motor entra en rotacidn, con salientes solidarios de
dicho plato deslizante,

3. Mecanismo de ppleg motriz para variadores de
velocidad, segin la reivindicacidn, que se caracteriza

por el hecho de que los contrapesos egtdn montados os-—
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cilantes en un plato solidario del cubo motor.

e1nes gy A

4, Mecanismo de polea motriz para variadores de
velocidad, segin la reivindicacidn 2, que se caracteriza
por el hecho de que las superficies curvas de las rames

5 de los contrapesos estdn establecidas de manera que ase-
guran ung rodadura sin deslizemiento contra la cara de
apoyo del plato deslizente y en funcidn de la ley de va=-
riacidn de velocidades & realizar.

5. Mecanismo de polea motriz pera variadores de

10, velocldad,

La presente memoria descriptive consta de geis hom

jes foliamdas eseritas a mdquina por una scla cara,

Barcelona, 26 de agosto de 1970,
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