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Este invento se refiere a medios de cambio
de la velocidad y/o la direccidén, y en particular a medios
para asagurar una diferencia de velocidad y/o una diferencia
de dirseccidén entre un cuerpo de accionamienta y un cuerpo
accionado por aquél.

Un objeto del invento consiste en la provi-
sién de medios de cambio de la velocidad para hacer posible
que un cusrpo giratorio sea accionado a2 una velocidad de ro-
tacidn dessada con relacidén a la velocidad del movimiento de
un cuerpo que acciona al cuerpo giratorio.

Otro objeto del invento consiste en la pro-
visidn de medios de cambio de la velocidad para hacer posi-
ble que un cuerpo giratorio sea accionado a una velocidad de
rotacidn variable con relacién a la velocidad de movimiento
de un cuerpo que acciona al cuerpo giratorio,

Todavia otro objeto del invento consiste en
la provisifn de unos medios de cambio de la direccidn para
hacer posible qus un cuerpo giratoric sea accionade giratoria
mente en el sentido opuesto al sentido de movimiento circu-
lar de un cuerpo que acciona al cusrpo giratorio.'

Otros objetos y ventajas del invento se pon-
drdn de manifiesto de la descripcidén que sigus,

De acuerdo con el invento, los medios de cam
bio de la velocidad y/o la direccidn comprenden, en combi-

nacién, un miembro oscilante (que realiza su rotacidn fuera




del plano normal al eje geométrico de giro) adaptado para
oscilacidén ciclica ordenada y que tiens una superficis de
contacto; medios para comunicer una oscilacidn ciclica orde-
nada, tal comg se define aqui sn lo que sigue, al miembro
5 oscilante; y un rotor gue tiene una superficie de, contacto
y que estéd dispuesto para rotacidén con relacidn al miembro
oscilante, de modo que bajo dicha oscilacidn ciclica del miem
bro oscilante la superficie de contacto del rotor se apli- '
. que gradualmente a la superficie de contacto del miembro os-
10 cilante en un lugar geométrico de contacto que se mueve cir-
cularmente,

Con la denominacién "movimiento oscilante ci
clico ordenado" del miembro oscilante, sl solicitante gquiere
significar una oscilacidn circular alrededor de un punto es-

15 tacionario, denominado aqui en lo qus sigue el "centro de os
cilacidn", de tal modo que cada punto del miembro oscilante,
excepto el centro de oscilacidn cuando el mismo estd en el
mismbro oscilante, participe de un movimiento alternativo de

o la misma magnitud, pero en sentido opuesto, que el de otro

ZU‘A punta que esté squidistante del centro de oscilacidén en una

' l1inea recta que pase por el punto primeramente mencionado y
el centro de oscilacidn. El solicitante usaréd también la de-
nominacidn "plano de oscilacidn® para designar un plano so-
bre el cual estd el centro de oscilacidn, participando dicho

25, .. plano del movimiento oscilante ciclico ordenado de tal modo
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que los puntos de inversidn del movimiento, en el movimien-
to alternativo de cualguier punto sobre el mismo, estén dis-
puestos equidistantes del centro de oscilacidn y del eje geg

métrico da rotacidén del movimiento oscilante ciclico orde-

" nado. El centro de oscilacidn deberé& estar ventajosaments

sobre sl eje geométrico de rotacién del rotor, y de prefe-
rencia sobre el eje geométrico de rotacidn de uncs medios
giratorios, tal como se describe aqui en lo que sigue. El
solicitante ha encontrado qus lo crucial para el control de
los medios de cambio de la velocidad es el comportamiento de
un punto en el plano de oscilacidén durante dicha oscilacidn
ciclica del miembro oscilante, y a este respecto pueden disg-
tinquirse dos aspectos del jnvsnto.

En 8l primero de sstos dos aspectos del in-
vento, cada punto del plano oscilante, excepto el centro de
oscilacidn, se mueve, durante la oscilacidn del miembro os-
cilante, describiendo un arco gue tiene su centro en el cen-
tro de aoscilacidn y que esté dispuesto paralelamente con
raspecto al eje geométrico de rotacidn del rotor. Esto pue-
de consequirse fijando una parte del miembro oscilante qua
esté en el plano de osdilacién contra movimiento de rotacidn
alrsdedor del eje geométrico de rotecidn del rotor con re-
lacién a unos medios de cuerpo, de base o de montaje o sis-
milares del aparato.

En el segundo de los dos aspectos, cada ﬁun—
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to del planc de oscilacidn excepto el centro de oscilacién,
se mueve, durante la oscilacidén del miembro oscilante, si-
guiendo una trayectoria que tiene la forma de una onda si-
nusoidal, moviéndose gradualmente alrededor del eje geomé-
trico de rotacidn del rotor. Esto puede conseguirse varian-
do el aparato descrito en relacidn con sl primer aspecto
del invento, hasta el punto de que se permita una rotacidn
controlada del miembro oscilante alrededor del eje geomé-
trico de rotacidn dsl rotor.

La caracteristica comin de los dos aspectos
del invento es que el citado "movimiento oscilante ciclico
ordenado" debe entenderse ademds en el sentido de no incluir
movimiento alguno alternativo o de rotacidn vacilante del
miembro oscilante alrededor del eje geomé#trico de rotacidn
del rotor: el miembro oscilante o bien no partiéipa de mo-
vimiento alguno de rotacidn alrededor ds dicho eje geométri-
ca, o bien gira uniformemente en un sentido a su alrededor
mientras ssté experimentando oscilacidn ciclica ordenada en
un sentido, E1l solicitante ha comprobado que no es necesa-
rio para la actuacidn del invento que la superficie de con-
tacto del rotor se mueva siguiendo una trayectoria sinusoi-
dal o de otra forma participando del movimiento de rotacidn,
y que s8 pueden hacer funcionar los medios de cambio de la
velocidad con su méximo rendimiento bloqueando mecénicamen-

te el miembro oscilante contra rotacidén alrededor del eje



geométrica de rotacidn del rotor; asi, el miembro cscilante
puede ser, por ejemplo, un miembro rigido de una pieza de for-
ma discoide que tenga medios de fijacidn en posicidn que sa
 éxtiandan hacia fuera desde su reborde, por medioc de los cua-
5 les pueda impedirss que gire asi. Talss medios de fijacidn
en posicidn pueden ser espirragos que se apliquen a desliza-
miento con unos medios de cuerpo, basse o montaje del aparato,
y situados preferiblemente en el plano de oscilacidn,
Al experimentar el miembro oscilants un movi-
10 miento oscilante cfclico ordenado, el &rea de contacto de las
.dos supsrficies de contacto se mueve siguiendo una trayecto-
ria circular sobre cada superficie de contacto. Las dos cir-
cunferencias de los circulos asi descritos son diferentes,
siendo la mayor la correspondiente a la superficie de conﬁac~
15 - to del miembro oscilante. Durante sl movimiento oscilante
ciclico ordenado el miembro oscilante y el rotor giran cada
uno con relacidn al otro, siendo la distancia del movimien-
to de rotacidn de cualquier punto scbre una u otra superfi-
SRR cis de cantacto dentro del &rea de contacto igual-a la dife~
29' rencia entre las dos circunferencias en sse punta. Se pus-
1~T‘ de permitir que sl rotor, o el miembro oscilante, o ambos,
giren con relacién a los medios de base, bastidor o montajs
de los medios de cambio de velocidad.
Los medios para comunicar una oscilacidn ci-

25 clica ordenada al miembro oscilante pueden ser giratorios,
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y de preferencia cada oscilacidén complsta del miembro osci-
lante se efectla en cada revolucidn de los medios giratorios.

También preferiblements el roter es coaxial
con los medios giratorios,

La superficie de contacto desl miembro osci-
lante puede estar en el plano de oscilacidn, o bien puede es
tar desplazada de éste, en cuyo caso pueds ser plana o no
plana, Se ha comprobado que para un rendimiento ideal en la
transferencia de energfa cinética entre el rotor y el miembro
pscilante, en cualquier instante dado todo el contacto entre
las dos superficiss de contactc deberéd tener lugar sobre una
linea recta que pase por el centro de oscilacidn o en una so-
la superficie cdnica real o tedrica ﬁue tenga el centro de
oscilacién en su vértice. Si tiene lugar un contacto que no
se. adapte a estas condiciones, por ejemplo cuando las su-
perficies de contacto son planas y su plano no pasa por el
centro de oscilacidn, contiene el mismo un slemento de des-
lizamiento que puede usarse ventajosamente, como se pondra
de manifiesto aqui en lo que sigue.

Puesto qus la velocidad de rotacidn relativa
del rotor y el miembro oscilante depende de la difsrencia en
tre las dos circunferencias aqui definidas en lo que antece-
de, vendréd determinada por cualesquiera factores que afecten
a esa diferencia, Entre éstos se incluyeﬁ la magnitud del mo-

vimisnto angular del plano de oscilacién_alrsdedor del centro
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de oscilacidn durante la oscilacidn del miembro oscilante,

y el &ngulo formado entre sl eje geomdtrico de rotacidn del
rotor y una linea recta qus pase por el centro de oscilacidn
y por cualquier punto de contacto no deslizante entre las dos
superficies de contacto.

De praferencia, el miembro oscilante esté
provisto, en un lado del mismo, de su superficie de contacto
y dastinado para asplicarse por sl lado opuesto del mismo com
los medios giratorios.

También de preférancia los medios giratorics
tienen al menos una superficis anular, o superficies dispues-
tas sn relacidn anular, destinadas a aplicarse al citado la-
do opuesto del miembro oscilante, estando dispuesta la cita-
da superficie, o la disposicidén de superficies, en un plano
inclinado con relacidn al eje geométrico de rotacidn de las

medios giratorios, determinando la magnitud de la inclinma-

. eién del citado planc con relacidn al citado.eje gsométrico

la magnitud del desplazamiento con movimiento alternativo de
cada punto an el plano de osc;lac;én del miembro nsc;lante
durante cada oscilacidn ciclica completa del mismo.

La mutua aplicacidn deseable de las dos su-
perficiéé de contacto ss pueds efectuar mediante unaz o més
caras de friccidn, o bien mediante dientes o por cualesquie-
ra otros medics adecuadeos, Cuando se usen disntes, para a}

méximo rendimiento y duracidn es deseable que todas las su-
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perficles de contacto de los mismos ssan convergentes hacia
el centro de oscilacidén. Cuando se usen una o més caras de
friccidn, sin embargo, su capacidad para establecer contac-
to de deslizamiento, aqui descrita en lo que antecede, pue-
de utilizarse para proporcionar unos medios convenientes pa-
ra alterar la velocidad de rotacidn relativa del rotor y dsl
miembro oscilante, alterando para ello dicho &ngulo entre el
eje geométrico de rotacidn del rotor y una linea recta que
pase por sl centro de oscilacidn y por un punto de contacto
no deslizante de las dos superficies. Esto puede conseguir-
se simplemente moviendo el centro de oscilacidn en sentido
de acercarlo a, o alejarlo de, la superficie de contacto del
rotor, y puede hacerse mientras el aparato esté en funciona-
miento, por ejemplo, moviendo un cojinete que soporte al
miembro oscilante a lo largo de un eje que sea coaxial con

el rotor, sin mover sl propio miembra oscilante, estando el

cojinete aplicado a deslizamiento en el miembro oscilante.

Se puede reducir al minimo, o eliminar totalmente, el con-
tacto deslizante haciendo una o las dos superficie de con-
tacto curvadas en sentido convexo, de modo que su &rea de
contacto se aproxime a un punto.

A fin de gue este irvento pueda ser clara-
mente comprendido y ficilmente llevado a la préctica, se
describirén a continuvacién varias realizaciones del mismo,

a modo de sjemplos dnicamente, con referencia a los dibu-
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jos que se acompafian, en los cuales:

La Fig. 1 es una vista oblicua de unos medios
de transmisidn en condicidn de montados de modo suelto, tal
come se ha previsto en una primera realizacidn del inventoj;

La Fig. 2 es una vista sn planta, parcial-
mente an corte, de los medios de transmisidn de la Fig. 1 en
una condicién de funcionamiento;

La Fig. 3 es una vista oblicua, parcialmen-
te en corte, de unos medios de transmisién previstos en una
tercera realizacidn del invento;

La Fig. 4 es un corte axial de los medios de
transmisidn de la Fig. 3;

La Fig. 5 es una vista oblicua, parcialmen-

te en corte, de una parte de unos medios de transmisidn pre-

" vistos en upa cuarta realizacidn del invento;

La Fig. 6 es un corte axial de la parte de
unos medios de transmisidén de la Fig. 5; 7

La Fig. 7 es una vista oblicua, parciazlmen-
te en corte, de unos medios de transmisidn previstos en una
quinta realizacidn del invento; vy

La Fig. B es un corte axial de los medios de
transmisidn de la Fig. 7. ,

En una primera realizacidn del invento, el
miembro oscilante 10 incluye una placa metélica circular gue
tiene en una cara plana de la misma un estrato 11 de un ma-

terial qus posee altas propiedades de friccidn. La supaffi-

- 10 -




cie de contacto 12 del miembro oscilante consists en una par
te anular de la cara exterior del estrato de matsrial de
friccidn de la placa. |
La placa tiene formada un &nima axial 13 a
5 su través. La placa sstéd sujeta contra rotacidn sobre el eje
mediante la previsidn de dos brazos 14 que se .extienden ra-
dialmente desde ella, estando provisto cada uno de los bra-
zos de una aerticulacidén de rdtula 18, la cual se aplica de
medo fijo con una barra 15 deslizable longitudinalmente para-
10 lela a un eje 20 a través de guias 16 sujetas rigidamente a
un miembro de base 17 del dispositive. Asi, el miembro os-
cilante puede ser inclinado alrededor del eje, psro no pue-
de girar con relacidén al mismbro de base.
Los medios para hacer oscilar ciclicamente
15 la placa consisten en un manguito 19 dispuesto en un lado de
la placa opuesto al lado que tiene el estrato y de modo gi-
ratorio alredsdor del eje 20, el cual se extiende a través
del &nima axial 13 de la placa y que estd sujsto a rosca al
‘ miembro de base 17. EL manguito 19 tiene formada enteriza
20 una polea 21 la cual sstd montada para rotacidn sobre el sje
20. El manquito tiene formada en su extremo adyacente a la
placa una cara inclinada 22, sstando dispuesto sl mangﬁito
sebre el esje de modo que su cara inclinada se aplica con la
cara adyacente de la placa por medio de un cojinete de empu=-

25- .- je 23, situado concéntricamente alrededor del &nima axial
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El eje estd conformado en la parte de bola
de una articulacidn de rétula (no ilustrada) donde la placa
se aplica con ella, teniendo el &nima axial de la placa una
parte conformada en la parte de receptéculc ds la articula-
cién de rdtula. El centro de esta articulacidn de rdtula es-
t4 an una l{inea recta que une los centros de las dos arti-
culacionaes de rdtula 18, y esa linesa estd en el plano de os-
cilacidn, tal como aqui se ha definido, del miembro oscilan-
te. Asi, la placa tiene capacidad para oscilar alrededor del
eje sin deslizar longitudinalmente sobre el mismo.

Bajo el movimiento de rotacidn de la polea,

" la placa es hscha oscilar circularmente, mediante la cara

inclinada del manguito, alrededor de un punto o centro que
esté en sl sje geométrico longitudinal del eje en el centro
de la articulacidn de rétula sobre sl mismo y equidistante
de la circunferencia de la superficie de contacto anular en
la cara sexterior del sstrato de material de fricc;én de la
placa, de tal modo que en cada revolucidn del eje y de los
manguitos todos los puntos, excepto el centro de oscilacidn,
del plano de oscilacidn del miembro oscilante experimentan
un movimiento armdnico alternativo paralelo al eje geométri-
co del eje y en sentido opussto al de un punto diametralmen-
te opuesto en el citado plano de oscilacidn. La amplitud de

ese movimisnto es proporcional al éngulo de inclinacidn de

-12 -




10

15,

15.1.74

la placa sobre sl ejs, controlado por la inclinacidn de 1as
caras inclinadas del manguito, y por la posicidn de la arti-
culacidén de rétula sobre el eje 20 con relacidn a éste. .

£l rotor consiste en un cuerpo cilindroide
24 que tiene en un extremo del mismo una cara anular 25 cur-
vada en sentido convexo y en su otro extremo una rueda de ac-
cionamiento 27, tal como un pifidn, una rueda dentada o una
polea. El rotor sst& montado para rotacidn sobre un cojine=-
te (no representado) en el eje 20 adyacente al estrato de ma-
terial de friccidn de la placa, y dispuesto de modo que bajo
la accidn de la oscilacidén circular de la placa 1a cara anu-
lar 25 del cuerpo cilindroide se aplica a friccidn, gradual-
mente en un sentido circular, con la superficie de contacto
de la placa en un punto que se desplaza circularmente en ca-
da superficie. La placa y el cuerpo cilindrico se mantienen
en aplicacidén de friccidn por medio de un cojinste de empu-
je 26 que actla contra la rueda de accionamiento del rotor,
y un resorte 28 que actla sobre la polea 21 a través de un
cojinete de empuje 29. La presidén de contacto del rotor y
el miembro oscilante puede ajustarse por movimiento de una
parte de base 30 del eje 20.

La parte y el 4rea de la cara exterior 12 desl
estrgto de material de friceidn de la placa que llsva la
superficie de contacto de la misma se determinan mediante

el angulo de la cara inclinada del manguito que afecta a los

- 13 -
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angulos que los planos de las caras de la placa pueden adop-
tar con relacién al eje geométrico del eje, y la posicidn
del centro de oscilacidén de la placa. La mutua relacidén en-
tre estos factores seré evidente del estudioc hecho en lo que
antecede.

Puesto qus la suberficie de contacto 12 de
la placa estd en aplicacidn de friccidn con la cara anular
25 del rotor, aplica un par a la cara anular para compensar
la diferencia antes mencionada de las circunferencias por D
tacidn relativa de la placa y el ratar. Al estar la placa
sujeta contra rotacidn con relacidn a dicho miembro de base
por las barras 15, solo el rotor es capaz de movimiento con
relacidén a ella y es por tanto hecho rotar durante cada osci~
lacidn circuler completa de la placa, ss decir, cada movi-
miento alternativo completo de un punto en la superficie de
contacto 12 de la placa bajo la accidn de oscilacidn circu-
lar de la misma, en una distancia que depende de la diferen-
cia entre las citadas circunferencias, siendo sl sentido de
rotacidn del miembro accionado opuesto al sentido.circular
en el cual estd siendo hecha oscilar la placa, es decir, el
sentido de rotacidn de la polea 21 y los manguitos.

Puesto que esa diferencia de circunferencias
depende en parte del 4ngulo entrs el eje geométrico de rota-
cién del rotor, en este caso el eje 20, y una 1fnea que va

desds' el centro de oscilacidn del miembro oscilante hasta un

- 14 =
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punto dado de contacto de las dos superficies de comtacto
12 y 25, se pusde variar la velocidad de rotacidn relativa
de la polea 21 y sl rotor, variando para ello la posicidn
del centro de oscilacidn en el eje con la consiguisnte al-
teracién del paso de oscilacidn del miembro oscilante, Es-
to se puede lograr haciendo deslizar el eje longitudinalmen
te a través del rotor.

Alternativamente, se puede variar dicha
velocidad de rotacidn relativa alterando para ello la magni-
tud del movimiento alternativo del plano de oscilacidn, me-
diante sustitucidn por un manguito due tenga un perfil dife-
rente de su cara inclinada,

Los medios giratoriocs para hacer oscilar cir-
cularmente el mismbro oscilante pueden ser hechos rotar en
uno u otro sentido para rotacidn correspondiente en saentido
opuesto del miembro accionado.

En una variante preferida de esta realiza-
cidn del invento, el receptéculo de la articulacién de rdtu-
la estd aplicado a deslizamiente en el miembro oscilante, de
mods que se puede mover el eje longitudinalmente sin mover
el miembro oscilante con é&ste. Por éste medic se puede mo-
ver el centro de oscilacidn con relacidn al rotor, propbr-
ciondndose asi unos medios més convenientes de variacidn de
la velocidad de rotacién relativa del mismbro oscilante y

el rotor.
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En una segunda realizacidn (no representada
en los dibujos) del invento, el miembro oscilante incluye
una placa metélica circular cuya superficie de contacto esté
constituida por una parte anular de la placa que mira hacia
el rofor. La placa tiene formada un 4nima axial a su través,
que tiene una parte agrandada entre el centro del 4nima y la
otra cara de la placa. L8 pista exterior de un cojinsts de
bolas de pistas concéntricas estd contsnida pércialmante y
aplicada a deslizamiento en la citada parts agrandadadel ani-
ma, y la pista interior del cojinete esté montada sobre un
sje contra un tope, siendo el didmetro del eje menor que el
del édnima axial de la placa. Por consiguiente, el cojinete
sirve como una articulacidn universal que sitda la placa so-
bre el eje, con lo cual la placa es movible angularmente so-
bre el sje alrededor de un punto qus estéd centrado axialmen-
te en el cojinete y en el plano de la superficie ds accio~
namiento de la placa, constituyendo dicheo punto el centro de
oscilacidn para la placa. .

La placa estéd sujeta contra rotacién sobre
sl eje por medios de dos &nimas diametralmente opuestas en
la placa paralelas a dicha 4nima axial y dos patillas suje-
tas rigidamente a un miembro de base o alojamiento, las cua-
les son susceptibles de ser recibidas en las dos animas ci-~
tadas.

El sje se aplica a deslizamisnto y para ro-

- 16 -
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tacidn por sus extremos en el mismbro de base o alojamiento
por medio de cojinetes de rodillos., Los medios para hacer os-
cilar la placa comprenden dos manguitos dispuestos uno .a ca-
da lado de la placa y retenidos por chavetas sobre el eja.
Cada manguito tiene formada en, su extremo adyacente a la pla=~
ca una cara inclinada, estando dispuestos los manguitos so-
bre el eje de modo que sus caras inclinadas sean complewen-
tarias y cada una de sllas esté aplicada a la placa por me-
dio de un cojinets de smpuja.

El rotor consiste en una rueda de accionamien
to que tiene en un extremo de la misma una pestaffa periféri-
ca, la cara exterior de la cual tiene un estrato de material
de Friccién, estando formada la rueda de accionamiento con
un &nima axial a su través y montada para rotacidn sobre el
eje por medio de cojinetes., El otro extremo de la rueda de
accionamiento apoya a tope con un cojinete de empuje en el
eje que actla contra la cara interior adyacente del miembro
de base o alojamiento., La cara exterior del estrato forma
la superficie de contacto para el rotor.

El rotor esté dispuesto sobre el eje de modo
que la superficie de contacto del mismo se aplica a friccidm.
gradualmente en un sentido circular, a la superficie de con-
tacto de la placa en un punto qus se mueve circu&armante'so~
bre las citadas superficies, bajo la oscilacidn circular de

la placa, de tal modo que en cada oscilacidn circular comple-
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ta de la placa, durante cada revolucidn del manguito y de

la polea del eje, sl rotor es hecha girar con relacidn al
miembro de hase o alojamiento en sentido opussto en una mag-
nitud:. determinada por la diferencia entre las dos circun-
ferencias aquf descritas en lo que antecede.

Si se desea, se puede sustituir la aplica-
cidn mutua de friccidn de las superficies de contacto del
aparato, de las realizaciones primera y segunda aqui descri-
tas en lo que anteceds, por un accionamiento dentado, en cu-~
yo caso cada una de las citadas superficiss estéd constitui-
da por una pluralidad de dientes gque se extienden radialmen=-
te, siendo el nidmero de disntes presentes sn cada superfi-
cie proparcional a la relacidn de cambio de la velocidad,
tal como viene determinada por la posicidn del centro de os-
cilacidn del miembro de accionamiento y por la carrera de
movimiento alternativo de cualquier punto en la circunferen-
cia de la superficie de accionamiento del mismbro de accio-
namiento en cada oscilacidn circular completa de la misma,
tal como se ha dicho en lo que anteceds. .

En una tarcera realizacidén dsl invento, ilus
trada en las Figuras 3 y 4, unos medios de transmisidn estén
alojados en una envuelta cilindrica 40 que tiene uno de los
dos ejes giratorios qus se extiende a través de cada extre=-
mo, teniendo los ejes un eje geom&trico comin 41 de rota-

¥

cidén. Un ejé 42 estéd fijado rfgida y concéntricamente a un
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s

rotor 43, el) cual es giratorio dentro del alojamiento..

En 8l otro eje 45 hay montado un miembro os-
cilante 44 por medio de un cojinete inclinado 58, siendo gi-
ratorio alrededor del ejes y capaz de ser hecho ascilar alrse-
dedor del mismo. Entre el miembro oscilante y el extremo 46
de la envuelta, a través de la cual se extiende el ejs 45,
hay un manguito 47, el cual estd sujeto rigidamente al eje
45 por una chaveta (no ilustrada). ELl manguito tiene una ca-
ra inclinada 48 en el extremo del mismo mds prdximo al miem-
bro oscilante, siendo el otro extrsmo del manguito perpendi-
cular al eje geométrico de rotacidn dsl eje 45 y estando es-
paciado del extremo 46 de la envuelta por un cojinete de em-
puje 49,

‘La cara inclinada 48 del manguito ss plansa
y es presionada contra un lado del miembro oscilante, a tra-
vés de un segundo cojinete de empuje 50, de modo que cuando
se hace girar alrededor del eje geométrico 41, pusda.coope-
rar con el cojinete 58 para comunicar un movimiento oscilan-
te ciclico ordenado, tal como aqui se ha descrito en lo que
anteceds, al miembro oscilante,

El miembro oscilante 44 es un miembro circu-
lar que tiene, en un lado opuesto a aquel sobre el que actda
el manguito, una cara de contacto anular 51 formada con una
pluralidad de dientes 52 dispuestos radislmente con relacién

al eje geométrico 41. El rotor 43 esté provisto, de modo si-
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milar, de una superficie de contacto anular 53 con una plu-
ralidad de dientss 54 dispusstos radialmente. lLas dos supar-
ficies de contacto esté&n cara con cara en virtud del sje gso~
métrico comin 41 de los dos ejes, y el manguito 47 asegura
que las superficies de contactos sstdn en constante aplica-
cidén en un radio comln que se mueve circularmente al ser he-
gho oscilar el miembro oscilants. La linea de contacto es
siempre necesariamente tal que pase por el centro de oscila-
cidn 55 del miembro oscilante, determinando sn parte el é&n-
gulo de esta linea con relacidn al eje geométrico 41 la ro-
tacidn relativa del rotor y del miembro oscilante al girar
el eje 45,

Se impide que el miembro oscilante gire con
relacidn a la envuelta mediante una pluralidad de espérragos
56 gque se extienden radialmente hacia fuera desde la superfi-
cie de borde circunferencial del mismo, estandoc recibido ca-
da espérrago en ranuras arqueadas 57 en la envuelta. Los cen-
tros de los espérragos y el centro de oscilacidn estén todos
en el plano de oscilacidn, tal tomo aqui ss ha definido,

En una cuarta realizacidn del invento, tal
como la ilustrada en las Figs. 5 vy §, un miembro oscilante
60 consta de una placa circular que tiens un anima axial y
montada sobre un sje 61, que se extiende a través del énima,
por medio de cojinetes tal como se ha descrito en las anterip

res realizaciones del invento, o por otros medios adecuados,
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de tal modo que la placa es giratoria y movible angularmen-
te sobre el eje. Los medios para hacer oscilar circularmen-

te la placa pusden estar construidos, dispuestos y adaptados

‘para funcionar sustancialmente como se ha descrito an las

citadas realizaciones antaeriores del invento. Los medios ilug
trados en la Fig. 6 son manguitos del tipo usado en la se-
gunda realizacidn aqui dascrita en lo que anteceds,

Un primera superficie de contacto 62 de la
placa estéd constituida por un aro de dientes 63 que -se extien
den radialmente, dispuestos de modo que sl centro de oscila-
cidn 64 de la placa estd en el punto de interseccidn de to-
dos los radios trazadas paralelamente a las supsrficies cons-
tituidas por las basss y las crestas de los dientes, y equi-
distante de ellas, estando por tanto situado el centro de
oscilacidn en la interssccidn del sje geométrico de rotacidn
del eje con un radio trazado a través de las circunferencias
interior y exterior de dicha una superficie de contacto 62
de la placa. El &nqulo del citado radio con relacidn al ci~
tado eje geométrico determina, en parte, la velocidad de ro-
tacidn relativa de la placa y un primer rotor 65, la cuel
determina el nimero de dientes requeridos para dicha prime-
ra superficie de contacto 62 de la placa y para una super-
ficie de contacto correspeondiente 66 del rotor.

En el lado de la placa opuesto al lado que

tiene dicha primera supserficie de contacto 62 hay prevista
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una segunda superficie de contacto 67 constituida por la mis-

ma disposicidén de dientes 68 que para la primera superficie

‘de contacto 62. Los dientes de la citada segunda superficie

de contacto 67 de la placa estin dispuestos sn aplicacidn con
un aro de dientes 69 que se extienden radialmente de un segun-
do rotor 70, el cual es similar al primer rotor 65.

Bajo movimiento de oscilacidn circular de
la placa, los dos rotores tienden a girar en:. sentido opuesto
al sentido de oscilacién ciclica de la placa, y se puede ha-
cer uso de este fendmeno para proporcionar medios de reduc-
cidn variable de la velocidad poniendo uno o los dos rotores
bajo carga variable contra tal rotacidn. Serd evidente que
esta realizacidn del invento pusde usarse como unos madios
de cambio de diferencia de la velocidad.

En modificaciones de estz realizacidn del in-
vanto se puede emplear solamente un rotor, con otros medios
para permitir rotacidén controlada del miembro oscilante con
relacidn a un miembro de base, alojamiento u otro punto de
referencia. Tales mediaos pueden ser, por ejemplo,  un freno
de friccidn que actle sobre 8l miembro ascilante para impe-
dir tal rotacidn del mismo, y pueden emplearse en cualquisra
de las rsalizaciones de sste invento aqui descritas. Por me-

dios tales como esos, el invento puede proporcionar un me-

. canismo de cambio de velociada infinitamente variable. Las

superficies de contacto deptadas pusden ser sustituidas por
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superficies de fPriccidn planas o curvadas en sentido convexo,
como en las realizaciones primera y sequnda aquf, descritas
en lo gue antecade, ~

Una quinta realizacidn del invento, ilustra-
da en las Figs. 7 y 8, es un casc particular de la forma ge-
neral descrita con referencia a las Figs. 5 y 6. En esta rea-
lizacidn, un rotor 80 es giratorio dentro de un alojahianto
81 en un eje 82, mientras que un estator B3 estd formado en-
terizo con un extremo del alojamiento, El mismbro oscilante
84 esté dispuesto entre el rotor y el estator sobre un eje
85, de modo que se aplique a los dos con un espaciamiento de
180 grados. El montaje del miembro oscilante 84 sobre su ejs .
85 se efectla por medio de un cojinete de rodillos inclina-
do 92, no siendo necsesario manguito algunc para.proporcionar
el movimiento oscilante del mismbro oscilante cuando se gira

sl sje B85. _
Una superficie de contacto B6 del rotor 80,

y una primera superficie de contacto 87 del miembro oscilan-
te que se aplica con aquél, estén provistas de dientes y des-
tinadas a aplicarse mutuamente de la manera ya descrita con
referencia a la tercera realizacidn del invento.

Una sequnda superficie de contactoc 88 del
miembro oscilante, que se aplica a la superficie de contac-
to 89 del sstator, sstd también provista de dientes. Ce su-

perficie de contacto eficaz, sin embargo, esté por detrés

- 23 -



i3

R
B}

10

Ve o~ o
w

15.1.74

del plano de oscilacidén dsl miembro oscilante indicada por
una linea 90. Como consecuencia, durante la oscilacidn ci-
clica ordenada del miembro oscilante, el propio miembro os-
cilante gira dentro del alojamiento en el mismo sentido qus
el de su oscilacidn ciclica, pero con una velocidad diferen-

te con respecto a la de rotacidn en el sentido ocpuesto del

“ rotor. Por consiguiente, en esta realizacién del invento, me

diante un principio de "doble reduceidn® se pueds obtener
una reduccidn especialments grande o pequsfia de la veloci-
dad de rotacidén sin el uso de ruedas dentadas intsrmedias,

por simple adicidén y sustraccidén de los movimientos del ro=-

“tor y del miembro oscilante dentro del alojamiento.

En esta realizacidn del invento, al fgual que
en todas sgs:formas, la velociddd de rotacidn relativa del
miembro oscilante y de cualguier rotor o sstator can el cual
se aplique aquél, depende de la diferencia entre las circun-
ferencias de accién mutua de los miembros, la cual es a su
vez funcidn de la magnitud del movimiento alternativo del
plano de oscilacidn del miembro oscilante, y de la disposi-
cidn relativa del centro de oscilacidén y del punto o linea
de contacto real del miembro oscilante con el rotor o el es-
tator.

El nlmero de dientes en cada superficie da
contacto, siempre que se usen dientes, debe por tanto cal-

cularse para que se adapte e ssa difsrencia ~la proporcidn
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entre los nimeros de dientes de dos superficiss de contacto
que se apliquen mutuamgnte deberéd ser, para un funcionamien-
to eficaz del aparato, la misma que la relacidn de sus cir-

cunferencias de actuacidn reciproca.

Una realizacidn del invento qus :se ha compro-

bado que tiene propisdades especialmente ventajosas es una
modificacidn de la tercera realizacidn aqui descrita en lo
que antecede (Figs, 3 y 4), en la cual los espirragos 56 se
estienden a través de la envuelta 40 de modo que puedan apli
carse con barras u otras articulaciones mescénicas, y en que
la envuelta 40 es cilindrica y estd provista de mediaos de
accionamiento para rotacidn alrededor de su circunferencia,
por ejemplo de una espiga dentada. Hay por tanto cuatro me=-
dios de entrada/salida -sl eje 45 del mieﬁbro oscilante, el
eje 12 del rotor, la rotacidn de 1a‘enuuelta 40 y el movi-
miento alternativo de los espirragos 56- y se ha comprobado
gque cualquiera de éstos puede usarse como una entrada o sa-
lida de movimiento a, o desds, el aparato. El aparato puede
por tanto convertir movimiento alternative en movimiento de
rotacidn de dos velocidades (usando la envueléa como el pun-
to de referencia estacionario y moviendo alternativamente
los espérragos 56 como entrada), puede convertir movimiento
de rotacidn deleje 42 6 de la envuelta 40 en movimiento de
rotacidn més rdpido, (usando el eje 45 como salida de rota-

cidn) y en movimiento alternativo simulténeamente, pueds

- 25 =



convertir movimiento de rotacidn del eje 45 en movimiento de
rotacién més lento del eje 42 6 de la envuelta 40 y en movi-
misnto alternativo de los espérragos 56 simulténeaments,
puede usarse para proporcionar unos medios de cambio de la

5 velocidad variables infinitamente o de otro modo cuando ss
usa uno U otro de los sjes como medios de entrada mediante
rotacidn controlada permitida ds la envuelta, y pueds usar-
se como unos medios de diferencia de la velocidad de rota-
cidén usando potencialmente los dos ejes y la envuelta.

10 La presente solicitud, que corresponde a

la presentada en Nueva Zelanda, el 27 de Diciembre de 1972,

bajo 8l N2 167.927 se acoge a los beneficios del Articule

61 del vigents Estatuto sobre Propiedad Industrial,

15
ER REIVINDICACIONES
26,
. Los puntos de invancidn propia y nueva qus
) g8 presentan para que sean objeto de esta solicitud de Pa~
- . tente de Invencidn en Espafia, por VEINTE affios, son los que
25 se recogen an las reivindicaciones siquientes:

ie
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l8,- Unos medios de cambio de la velocidad
y/o de la direccidn que comprendsn, en combinacidén, un miem-
bro oscilante (que realiza su rotacidn fuera del plano nor-
mal al eje geométrico de giro) destinado a realizar una os=-
cilacidn ciclica erdenada y que tiene una superficie de con=
tacto, medios para comunicar un movimiento de oscilacidn
ciclica ordenada, como aqui se ha definido en lo que ante-
cede, al miembro oscilante, y un rotor que tiene una super=-
ficie de contacto y que esté dispuesto para rotacidn con re-
lacidn al miembro oscilante de modo que, bajo dicha oscila-
cidn ciclica ordenada del miembro oscilante, la superficie
de contacto del rotor se aplica gradualments a la superficie
de contacto del miembro oscilante en un lugar geométrico de
contacto gue se mueve circularmente.

22,~ Unos medios de cambio de la velocidad
y/o de la direccidm seglin la reivindicacién 12, en los cua-
les 8l centro de 6scilaci6n, tal como aqui se ha definido
en lo que antecede, astd en el eje geométrico de rotacidn
del rotor con relacién al miembro oscilante.

38.- Unos medios de cambio de la velocidad
y/o de la direceidn segin la reivindicacidn 12 o la reivin-
dicacidn 28, en los cuales el miembro oscilante esté fijado
contra rotacidn con relacién a unos medios de cuerpo, base
o montaje del aparato por medic de uno o més espirragos que

se extienden hacia fuera desde sl miembro oscilante en el



plano de oscilacidn, como aqui se ha definido sn lo qus an-
tecede, y que se aplican a deslizamiento a los medios de

cuerpo, basse o montaje,

48.- Unos medios de cambio de la velocidad

y/o de la direceidn segln cualquiera de las reivindicacio-

nes precedentes, en los cuales los medios para comunicar una

10

e
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oscilacién ciclica ordenada al miesmbro oscilante son girato-
rios con relacidn al miembro oscilante.

58.- Unos medios de cambic de la velocidad
y/o de la direccidn segin la reivindicacidn 42, en los cua~
les los medios giratorios estén destinados a comunicar una
oscilacidn completa del miembro oscilante durante cada revo-
lucidén completa de los medios giratorios.
' 62,~ Unos medios de cambio de la velocidad
y/o de la direccidn seglin la reivindicacidn 52, en los cuae-
les los medios giratorios comprenden al menos una o mds su-
perficies anulares dispusstas sn forma de un aro destinadas
a apl@caree a un lado del miembro oscilante opuesto a la su-
perficie de contacto del mismo, estando dispuestas las cita-
das una o mis superficies &n un plano inclinado con rela-
cidn el eje geomdtrico de rotacién de los mediusrgiratbrios.

78,~ Unos medios de cambio de la velocidad
y/o de la direccién segin la reivindicacidn 62, en los cua-
les la superficie anular es una superficie extrema de un man-

guito tubular, el cual esté dispuesto de modo que presiona
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88.- Unos medios de cambio de la velocidad
y/o de la direccidn seqin la reivindicacidn 58, en los cua-
lss los medios giratorios comprenden un cojinete; alrededor
de un eje giratorio que pasa por el centro de oscilacidn
tal como aqui se ha definido sn lo que antecede, y sobre el
cual estéd montado el miembro oscilante, estando el sje geo-
métrico de rotacién del cojinete inclinado con relacidn al
eje geométrico de rotacidn del eje.

928,~ Unos medios de cambio de la velocidad
y/o de la direccidn segin cualquiera de las reivindicacio-
nes precedentes, en los cuales la superficie de contacto del
miembro oscilante estd dispuesta en el plano de oscilacidn,

l02.- Unos medios de cambio de la velocidad
y/o de la direceidn segilin cualquisra de las reivindicacio-
nes precedentes, en los cuales la superficie de contacto del
rotor es una parte de la superficis de un cono tedrico que
tisne su vértice en al'cantro de oscilacidn como aqui se ha
definido en lo que anteceds.

l18,~ Unos medios de cambio de la velocidad
y/o de la direccidn segln cualquiera de las reivindicacio-~
nes precedentes, en los cuales al menos una de las citadas
superficies de contacto comprende una superficie curvada en
sentido convexo de un material de accionamiento por fric-

cidn,
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122,~ Unos .medios de cambic de la velocidad
y/o dsjla direccién segdn cualquiera de las reivindicaciones
12 a 102, on los cuales las citadas supsrficies de contacto

estin conformadas en dientes de accionamiento que son conver-

fgentes epn el ecentro de oscilacidn como aqui se ha definido

egn lo que anteceds,

138,~ Unos medios de cambio de la velocidad
y/o de la direccidn segln cualquiera de las reivindicaciones
18 a 118, en los cuales sl mismbro oscilants est& montado a
daslizamiento en un cojinete que contienes el centro de osci-
lacidn, siendo el cojinete mavible hacia y desde el rotor
a lo largo del eje geamétrico de rotacién del rotor con re-
lacidn al miembro oscilante, dentro del miembro oscilante,

148.~ Unos medios de cambio de la velocidad
y/o de la direccidén segln la reivindicacidn 132, en los cua-
les 8l conjinete estd dispuesto sn un ejs que es deslizable
longitudinalmente a lo largo de dicho eje gsométrico.

158, - Unos medios de cambio de la velocidad
y/o dé la direccidn segln la reivindicacidn 142, cuando se
lea con la reivindicacidn 62, en los cuales un cusrpoc que

tiens dichas una o més supsrficies anulares sstd montado coa-

~xialmente sobre dicho e&je,

l162,- Unos medios de cambio de la velocidad

y/o de la direccidn segdin la reivindicacidn 142, en los cua-

" les el rotor estd montado para rotacidn sobre dicho ejs.

wle
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172.- Unos medios de cambio de la velocidad
y/o de la direccidn seglin cualquisra de las reivindicaciones
12 a 112, en los cuales el miembro gscilante es movible des-~
de y haclia sl rotor, estando montado el miembro oscilante so-
bre un eje que es deslizable longitudinalmente a-lo largo
del eje geométrico de rotacidn del rotor con relacidn al miem
bro oscilante,

182.~ Unos medios de cambio de la velogidad
y/o de la dirsceidn segin la reivindicacidn 172, cuando se
lee con la reivindicacidn 62, en los cualss un cuefpo gue tie
ne dichas una o més superficies anulares estd montado coaxial
mente sobre dicho eje.

198,~ Unos medios de cambio de la velocidad
y/o de la direccidn segln la reivindiczcidn 158 o la reivin-
dicacidn 1828, en los cuales hay dispuesto un cojinete de& em~
puje anular entre 8l miembro oscilante y dichas una o més
superficies anhlares, concéntricamente con un anima en el
miembro oscilante que se aplica a dicho eja.

202.~ Unos medios de cambic de la velocidad
y/o de la direccidn seglin la reivindicacién 12, en los cua-
les el miembro oscilante se aplica para funcionamiento a un
segundo rotor en el lado opuesto del mismo con respescto al
rotor primeramente mencionado y coaxialmente con éste, con-
sistiendo las superficies de contacto mutuo del mismbro os-

cilante y del segundo rotor en un material de accionamiento
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por friccidn.
218,~ Unos medics de cambio de la velocidad
y/o de la direccién segln la reivindicacidn 202, en los cua-

les dos lineas, que pasan por el centro de oscilacidn y van

- -a puntos de contacto no deslizante, tal como aqui se ha de-

finido en lo que anteceds, en la superficie de contacto de
cada rotor, forman &ngulos “idénticos con el sje geométrico
de rotacién de los rotores.
228,~ Unos medios de cambio de la velocidad

y/o de la direccidén segdn la reivindicacién 208, en los cua-
les dos lineas, gue pasan por el centro de oscilacidn y van
a puntos de contacto no deslizantes en la superficie de con-
tacto de cada rotor, forman &ngulos diferentes con el eje
geométrico de rotacidén de los rotores.

, 232.- Unos medios de cambio de la velocidad
y/o de la direccidn segln la reivindicacién 12, en los cua-
les el miembro oscilante se aplica para funcionamiento a un
ségundo rotar en sl lado opuesfc del mismo con respecto al
rotor primeramente mencionado, teniendo formados las super-
ficies de contacto mutuo del miembro oscilante y del segundo

rotor disntes de accionamiento convergentes en el centro de

oscilacién como aqui se ha definido en lo gue antecede, te-

niendo los rotores un eje geométrico comin de rotacidn y es-
tandos el centro de oscilacidn sobre ese eje geométrico. .

248,.- Unos medios de cambio de la velocidad
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y/o de la direccidn segliin la reivindicacién 238, en los cuz:
les los éngulos en el vértice de las superficies cdénicas ted-
ricas, tal como aqui se han definido en lo ques antecsde, ds
las superficies de contacto de los rotores, son iguales.
258.~ Unos medios de cambio de la velocidad
y/o de la direccidn seqdn la reivindicacidn 232, en los cua-
les los &ngulos en el vértice de las superficies cénicas ted-
ricas, tal como aqui se han definido en lo que anteceds; de
las superficies de contacto de los rotores son difarentess.
262.~- Unos medios de cambio de la velocidad
y/6 de la direceidn segin la reivindicacidén 202 o la reivin-
dicacidn 232, en los cuales al menos uno de los rotores esté
cargado contra rotacidn con relacidn a unos medios de base,

cuerpo o montaje de los medios de cambio de la velocidad y/o

de la direccidn.
272.- Unos medios de cambio de la velocidad

y/o de la direccidn seglin la reivindicacidn 202 o la reivin-
dicacidn 232, en los cuales uno de los rotores estd fijado

rigidamente a, o formado enterizo con, un alojamiento dsl

aparato.
288,~ Unos medios de cambio de la velocidad

y/o de la direccidn seglin la reivindicacidn 32, en los cua-
les el rotor, el miembro ovscilante y los medios para comuni-
car un movimiento de oscilacidn ciclica ordenada al miembro
oscilante, estédn montados en un cuerpo sustancialmente cilin-

fh
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drico, estando montados el rotor y los medios para comunicar
dicho movimiento oscilante, cada uno, sobre un eje y siesndo
susceptibles de ser hechos funcionar por éste, el cual esté
dispussto coaxialmente, extendiéndose el cuerpo de los dos
ejes desde los extremos opuestos del cuerps y estando enca-
jados los esparragos en ranuras del cuerpo dispuestas para-
lelamente a dichos ejes,

292.- Unos medipos de cambio de la velocidad
y/o de la direccidn seglin la reivindicacidn 288, en los cua-
les dichos espérragos se aplican para funcionamiento a medios
para comunicar movimiento alternativo al aparato.

308.- Unos meﬁias de cambio de la velocidad
y/o de la direccidn segln la reivindicacidn 282, en los cua-
les dichos espérragos estéan aplicados para funcionamienta a
unos medios de aceptacidén de movimiento alternativo desde
gl aparato,

3l8.~ Unos medios de cambio de la velocidad
y/o de la direccidn. ' .

Tal y como se ha descrito en la Memoria que
anteceds, representado en los dibujos que se acompafian y con

los fines que se han sspecificado.
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Esta Memoria consta de treinta y cinco hojas

gscritas a méquina por una sola cara.
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