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La presente invencion se refiers a aparatos,

tales como las helices dg.aspaé orientébles, cuyo paso

’ ¢
pusde sar modificade en marcha de forma continua, a -

0 Iy et

. ' ‘ £, . . :
fin de obtener caracteristicas optimas adaptadas a los

diversos casos ds funcionamiento encontrados,
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En las helices de aspas srientables de gfan
potencia para buques, ia rotacion de las aspas se ob-
tiens gensralmente por la 'transf‘urnacién del movimiento
rectilineo de un gato hidraulico en movimiento de rota—
cidn. El esfusrzo del gato s aplicado a una manivela -
excentrica con respecto al éje de mtacic’m dal aspa y -
solidaria de este aspa, ya sea por una bhiela, o bien —-
por unavr‘étqla deslizante en una ranura,

‘ £l gato es de ordinario comin a fadas las as=

'
pas de la halice vy su-}aje longitudinal es entonces con—
fundido con el del drbol porta-heiice. La maS/oria de -
las veces este gato se dispone en el cuho de la helice.

3 . » - 3 .l
Los dispositives de conipcl dg crianincian -

~de las aspas pueden dividirse en dos grupos, a saber

aquellos en los que el gato actila sobre una sola mai
la excentrica por aspa, se obtiens entonces, con el ma-
mento de rotacic’m, una ffuarza paralsla al e:';e de la Li-
nea de 5rboies que debe ser equilibrada por el cubo de
l1eiice y adUellos donde se actla sobrs dos manivelas —
diametralments opuastas de cada aspa, lo que permite
obtener un par. No hay ya por tento reaccidn axial,

En el primér grupo,.se pueds utilizar ya sea
un dispositivo de cilindro fijo ¥ pistdn mdvil, siendo
obtenida la rotacion de las aspas a partir dal vastago

de pistdn, o bien un dispositivo de pistdn fijo y ci-
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lindro mc':ilil, an el que el pistaﬁ esta unide rigidamente
al cubo y por tanto fijo. Es emtonces el cilindro el qus
es movil y traﬁsmite_ su movimiento a ias aspas.,

En lo que consierns al ssgundo grupo, Se pusds
servir de dos gatos de doble efecto con cilindro fijo y
pistén movil, atacando cada piston a una de las dos mani~

velas. del aspa. Los gatos son celocados a una y otra par-

te del eje de rotacidn del aspa.

Tambien se puede utilizar un disp.asitivo de =~
control de pistdn y cilindro maviles, en ell que el_-"pis—-
tén y el cilindro se desplazan simulténeameﬁte, y trans-
miten su movimisnto, respectivamente, a dos manivelas -
diametralmente opuestas sobre sl mismo aspa.

En este dispositivo el gato esia em gemeral -
diépues‘cn' en la parte posterior del eje de rataciﬁnuﬂ;-
aspa. . . 7

En todas las instalaciones que comprenden apa-
ratos de palas orientablss, aunque sean utilizadaécomo :
propulsores, o para la ,producciﬁn de energiar, como esi-
sl- caso de lc';s rotores de Eu'rbina, ia nocidn de vollmen
es de importancia primordial,

En lo que respsecia e%t gspecial a 'los buq_ueé,
por una parte los constructores exigen que el voldmen
en longitud sea comparable al de las helices de paso

fijo. Ademas,' el didmetro mixims de la hélice esta 1i-
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mitado por el calado del buque y considaraciones de ren~
dimiento imponen disminuir lo mas posible la relacién -
del didmetro del cubo al diimetro de la hélice, por tan-
to tener un didmetro de cubo lo mas reducido posible,

En los dispositives de control conocidos eveca-
dos anteriormente, la seccidn de la cémara de presitn =
que desplaza las aspas de la h&lice en el sentido corres-
panaiente al paso de la marcha hacia atrds a la marcha =
hacia delante es muy sensiblemente la misma que la de -~
la camara que desplaza la helice en el sentido puesto, -
as decir de la marcha hacia delante a la marcha hacia —
atras.

Ahora bien,.la experiencia muastra que el es-
fuerzo necééarip para hacsr piuotar el aspa de una hélice
as méximo guando 8l aspa se desplaza de la posicién cb-
rrespondiente a la marcha hacia atras del buque hacia -
la poéicién que corresponde a la marcha hacia delante,-
£n el caso de desplazamiento de la marcha hacia delante
a la marcha hacia atras, la fuerza necesaria ss muchd -
menos importante,

Sg ve entonces en los dispositivos anteriores
mencionados, donde las sscclones son sensiblemente equi-
valentes, se proporciona una fuerza excedents para el -
desplazamiento de las aspas en el sentido correspondien-

te al paso de la marcha hacia delante a la marcha hacia
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atrés. No s& ubiliza por tanto de modo 6ptimo el volumen
disponible para alojar el gato, |

Uno ds los fines esenciales de la presente in-
vencidn as utilizar con el maximo de eficacia el vollmen
disponible previends para la produccion del esfuerzo ne-
cesario al desplazamiento en el sentido marcha hacia ——
atras a marcha hacia delante una superficie total de ~
pistdn netamente mas elevada que la prevista para sl -
desplazamiento de la marcha hacia delante a2 la marcha
ﬁacia atrés.>

A este efecto, segﬁn la invencién, sl gato»_
comprende tres camaras de preaién. Dos de estas comu-
nican entre si y estdn dispuestas de tal forma que las
Fuerzas.que alli son desarrolladas se suman con vistas
al desplazamiento ds las‘aspas en un sentido, actuando
(nicamente la tercera camara para aszegurar sl desplaza-
miento de Xas aspas en gl otro sentido.

Eligiendo convenientemente las secciones Uti-
les ae las cémqras, se pueden obtener esfuerzos diferen-

tes convenientemente adaptados ytxealizar un gato muy -

compacta,

Ld 0' ' ) 2 R )

. La descripcion que sigue con referencia al di-

bujo anexs, dado a titulo de ejemplo no limitativa, hara
comprender como la invencion puede realizarsa.

- : - - 4 L3 -
La figura 1, es una vista en seccion axial de
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una primera forma de realizacidn de la invencidn en la
que el gato es ds -pistc')n fijoy cil-iﬁdro movil,

La figura 2, es una seccidn segﬁn la linea -
II~II de la figura 1. '

‘La figura 3, @s una vista analoga a la figura
1 pero que representa una variante sn la gque el cilin-
dro y 8l pistdn del gato son cada uno moviles,

| La figura 4, ss una seccion segun la linea -

IV~IV de la Figura 3,

£n 2l ejemplo de realizacidn ilustrade por las
figuras 1 y 2, una helice-de paso variable comprende un
cubo hueco 1, acoplado a un arbol 2 por medio de torni-
Ins 3, el cubo 1 ‘esta horadado de absrturas circulares -
4, de eje psrpendicular al del arbol 2 y gque reciban -
cada una el pivots 5 de un aspa 6 de la hélice, El aspa
comﬁrende una placa 7 y el pivote una base B qua ‘ajustan
a un collarin 9 formado. por el cuﬁo, pudiendo girar el -
c'onjunto del asba y del pivote en la abertura 4, apoyan-
dose a la vez sobre las caras del collarin 9,

En el interior del cubo, cada una de las bases
B esta provista de una manivela 10 excéntrica, de eje —
perpendicular al eje del cubo, Esta manivela recibe una
rotula 11 con la que se ajusta en una ranura 12, perpen-
dicular al sje del cubo y al de la manivela, prevista -

en la cara lateral adyacs'nte del cilindre 13 del gato que

. e eyt s

e e
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sirve para la orientacion de lasaspas (figura 2). Este

cilindro, cuya superficie lateral exterior es prismati-

ca, al menos enfrente de las bases 8, pueds deslizar -

entre éstas segln el eje del cubo 1. Al dsslizar obliga
a las ashas a girar sobre si misrﬁas, desplazandose las—
manivelas y las rétulas en las ranuras rsspectivas.

E1 cilindro 13 est3 montads sobre un nlicleo =
central 14, coaxial al cube, Este niclao se fija al cubo
por torniliﬁs 15 (figura 1). E1 nlcles 14 presenta dos -
proyecciones 16 y 17 de diferentes diamatros a las-qua -
corresponden pro/eccmnes conplementarias 18 ¥y 19 del ei-~
lindro 13, Ynas empaquetaduras apropiadas aseguran la es~
tanquidad del desl:.zamentn sltuo de las dos plezas. Lﬂa
asientos o proyecc;ones 16, 17 y 18, 19 estan respecf.“ 7
mente reunidos por superficies paraielas, delimi{:andn'
primera camara CI del gato.

' El agiento 15, de *!9.’:'01: diémetfo, del nicleo
cantral 14, se prolonga was alla de una pared 20 'del ci-
lindro que forma el asients 18, para constituir el vas-
tago de un piston 21, sujetado al nlcleo central 14 por
atornilladge.y por mediordre u#a c-ontr.a-tuerca 22, Este -
p'istc'm desliza on una cavided cilindrica 23 due pfesenta
el cilindro ’_13 v quse obtura mna t.a[_:a o cubierta sestanca

24, Una empaquetadura 25 asegura la estvanquidad del des-

lizamiento,
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.En 8l cilindro, el pistén 21 ésegura la forma-

ci6n de dos camaras C IIy C 111, de volumen variable, -
La camara C II, situada del lado de la tapa 24, comunica
con la camara C I por medio de un canal 26 previsto en el
nucleoc central 14, En el presente ejemplo, elr diametro -
de la cavidad 23 AeAs superior al del asiento 19 y por tan-
to los didmetros de las gamaras C II y C III son superio-
res al de la camara C I, ‘

lLas tres camaras C I, C Il y C IIII dél gato de
control de la orientacidn de las aspas, son alimentadas
de fluido con ayuda de una aguja hueca 27 que atraviesa
al arbol de hélice 2, al nucleo central 14 y a la tapa -
24 a la querse fija por medio de una tuerca 25 y de.una
ccntra—tueicé 29, »

7 La aguja 27 comprande un canal centrail 30 que
gomunica, por una ranura 31 adyacente a la tuerca 28, -~
con la camara C-II y un canal anular 32, que rodea al -
primero vy comunicapor,'una ranura 33 con un camerin 34
previsto en sl nicleo 44 y en el qﬁe la aguja desliza -
con esténquidad segln los movimientos del cilindro 13.

El camerin 34 comunica con la camara C 1II por una ra-
nura 35 horadada en el nicleo 14, contra el pistc’m 21.

El desplazariento de las aspas .en el sentido
correspondiente al paso de la marcha hacia atras a la

. " ’ » 03 *
marcha hacia delante se afectua admitisndo aceite a -
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presion e?'las camaras C Iy C Ii por el canal cential
30, siendo puesto el canal anular 32 en sscape,

Para desplazar las aspas en el otro sentido,
es decir sl del paso de la marcha.hacia delante a la -
marcha hacia atras, se admite aceite a presidn en la =~
camara C III por el canal anular 32, siendo puesto el

canal central 30 en sscape.

En el primer-casoc, 8l esfuerzo dssarrollado

as mucho mayor que en el segundo.

Se observara que la aguja 27 se desplaza con
el cilindro 13 del gato, lo qus permite utilizarla para

transmitir el movimiento de este cilindro a unos drga=—

‘nos apropiados previstos sobre el buque a fin, por ejem-

. > (3 ’ ]
fo, ds referenciar la posicion de lac aspas y de sometex

’ . .
a estas a una subordinacien,

La variante de las figuras 3 vy 4.comprende loév
mismos 5rganos esencilales que la forma de realizacion que
acaba de ser descrité.r

Sin embargo, sl nicleo central 14 no esta ya -
fijado al cubo 1, Desliza scobre la aguja 27 yven'el ci-~
lindro 13. Ademas; esta unids, con ayuda de bielas 36,

a manivelas 27 diametralmente opusstas a. las manivelas
10, que comprenden las bases 8 de las aspas, Las bielas
36 ‘@stén articuladas en 38 sobre el nicleo central 14,

El desplazamisnto simultdneo del cilindro 13
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y dal nicleo 14 bajo el efecto de la bresiﬁn del fluido

. . . 4
crea un par de orisntacion de las aspas., Aqui todavia el

par obtenido por la puesta en presian de las cdmaras C I

y C Il es superior al que se desarrolla durante la puasta
en presiﬁn de la camara C III, ,

La invenpién puede aplicarse a todo tipo de apa
rato provisto de aspas oriehtables, cualquiera que sea -
sl tipo de gato que cOﬁprendan. Encuentra una utilizacion
particularmente interesanfé en lo qus respecta a las hé-
lices destinadas a la propulsidn de los buques, pero se
la puede tambien utilizar para otros tipos de hélices o
ds rotores, por ejempla los dz las Gurhinas hidraulicas.

Innecesario as decir'que puaden aportarse di-
versas modificaciones a las formas de :ealizacién que -
acaban de ser déscrités, en espacial por sustitucidn de
madios técnicos squivalentes, sin salir por ello del mar~
co de la presents invencion.

NOTA

Descrita sdficientemente la néturaleza del in=-
vento asi como la manera de realizarlo zn la practica, -
debhe hacerse constar que las disposiciones anteriormente
indicadas son susceptibles de modificaciones de detalls
en cuanto no altersn su principio fundamsntal, Tambiesn -
sa Haca constar que el invento correéponde a una solici~

tud de patente presentada en Francia con el n? 71 33561 -



S,

10.

15,

20.

25.

de 17 de Septismbre de 1.971, acogiéndose por lo tanta a
los beneficions que conceden los Convenios Internacionales
en viger, siendo lo qda constituye la esencia.del referi-

do invento ¥ por lo que se solicita una Patente de Inven- :

: cién‘por 20 afios en Espafia, sobre: PERFECCIDNAMIENTOS_EN §

LA CONSTRUCCION DE DISPOSITIVOS DE CONTROL DE LA ORIENTA- !
CION DE LAS ASPAS DE PASO VARIABLE DE HELICES Y SImiLARES;
taracterizandose por lo.-siguientes %

Tem Perfeccionamientus,en‘la construccion de - é
dispositives de control de la or}sntaciéh de las aspas -
de paso varliable de héliceg y similares, en las que'las
aspas son desplazadas por medio de un gato de fluido a -
presidn y de dobls e?ecto, caracterizades porque dicho -
gato comprende fres camaras de presién, conunicando das
de éstas entre si y estando dispuestas de tal fozma que
las fuerzas que alll se desarrollan s= suman con vistas
~al desplazamiento de las aspas en un sentido, actuando -
sola la tercera camara para asegural el desplazam?aznto
de las aspas en el otro sentido, lo que permite desarro-—
llar un esfuerzo mayof en un seicido gue en sl otro redu-
ciendo el wolumen ocupado pof gl gato.

2,~ Perfeccionamientos segln la reivindicacidn
1, caracterizados porque el gato comprende un cilindro
.y,un nlclea central que deslizan uno en el otro y que -

presentan cada uno dos asientos o proyecciones correspon—
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dientes de didmetros diferentes que definen una primera
camara aislada, llevando sl niicleo central adeﬁas un pis-
ton que se desplaZa en una cavidad cerrada del cilindro,
para formar alli las otras dos camaras.

3.~ Perfeccionamientes segin la reivindicacion
2, CQracterizados porquse la'primera camara y la cavidad

del cilindro se disponen a una y_otra parte de una pared

. sy s . .2
- de dicho cilindro qus atraviesa una prolongacion del --

cusrpa central gque forma uéstago de pisbén, uniéndose la
camara de la cavidad no adyacente a la pared, a la prime-
Ta Eémara. '

4,~ Perfeccionamientos segﬁn la reivindicacidn
J, caracterizados porque la unidn entre las dos camaras
se efectla a través del nlcleo central,

5.~ Perfeccionamientos en %a coistruvcidn de -
dispositives de control de la o;ientacién de las aspas -~
de paso variable de hélices y similares, tal y como queda
sustancialmante descrito en la presente Memoria e ilustra

do en los dibujos adjuntos,

Esta\flemoria consta de 12 hojas escritas a ma=-

fquina por \una sola carp

SOGIETE
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