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Esta invento sa refiare a medios de cambio 
de la velocidad y/o la dirección, y en particular a medios 
para asegurar una diferencia de velocidad y/o una diferencia 
de dirección entre un cuerpo de accionamiento y un cuerpo 

5 accionado por aquél.
Un objeto del invento consiste en la provi­

sión de medios de cambio de la velocidad para hacer posible 
que un cuerpo giratorio sea accionado a una velocidad de ro­
tación deseada con relación a la velocidad del movimiento de 

10 un cuerpo que acciona al cuerpo giratorio.
Otro objeto del invento consiste en la pro­

visión de medios de cambio de la velocidad para hacer posi­
ble que un cuerpo giratorio sea accionado a una velocidad de 
rotación variable con relación a la velocidad de movimiento 

15 de un cuerpo que acciona al cuerpo giratorio.
Todavía otro objeto del invento consiste en 

la provisión de unos medios de cambio de la dirección para 
hacer posible que un cuerpo giratorio sea accionado giratoria 
mente en el sentido opuesto al sentido de movimiento circu- 

20 lar de un cuerpo que acciona al cuerpo giratorio.
Otros objetos y ventajas del invento se pon­

drán de manifiesto de la descripción que sigue.
De acuerdo con el invento, los medios de cam 

bio de la velocidad y/o la dirección comprenden, en combi- 
25' nación, un miembro oscilante (que realiza su rotación fuera
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del plano normal al eje geométrico de giro) adaptado para 
oscilación cíclica ordenada y que tiene una superficie de 
contacto; medios para comunicar una oscilación cíclica orde­
nada, tal como se define aquí en lo que sigue, al miembro 

5 oscilante; y un rotor que tiene una superficie de}, contacto
y que está dispuesto para rotación con relación al miembro 
oscilante, de modo que bajo dicha oscilación cíclica 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 denominación "movimiento oscilante cí 
clico ordenado" del miembro oscilante, el solicitante quiere 
significar una oscilación circular alrededor de un punto es- 

15 tacionario, denominado aquí en lo que sigue el "centro de o^
cilación", de tal modo que cada punto del miembro oscilante, 
excepto el centro de oscilación cuando el mismo está en el 
miembro oscilante, participe de un movimiento alternativo de 
la misma magnitud, pero en sentido opuesto, que el de otro 

20 punto que esté equidistante del centro de oscilación en una
línea recta que pase por el punto primeramente mencionado y 
el centro de oscilación. El solicitante usará también la de­
nominación "plano de oscilación" para designar un plano so­
bre el cual está el centro de oscilación, participando dicho 

25,.. plano del movimiento oscilante cíclico ordenado de tal modo
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que los puntos de inversión del movimiento, en el movimien­
to alternativo de cualquier punto sobre el mismo, estén dis­
puestos equidistantes del centro de oscilación y del eje geo 
métrico da rotación del movimiento oscilante cíclico orde- 

5 nado. El centro de oscilación deberá estar ventajosamente
sobre el eje geométrico de rotación del rotor, y de prefe­
rencia sobre el eje geométrico de rotación de unos medios 
giratorios, tal como se describe aquí en lo que sigue. El 
solicitante ha encontrado que lo crucial para el control de 

10 los medios de cambio de la velocidad es el comportamiento de
un punto en el plano de oscilación durante dicha oscilación 
cíclica del miembro oscilante, y a este respecto pueden dis­
tinguirse dos aspectos del invento.

En el primero de estos dos aspectos del in- 
15 vento, cada punto del plano oscilante, excepto el centro de

oscilación, se mueve, durante la oscilación del miembro os- 
' cilante, describiendo un arco que tiene su centro en el cen­

tro de oscilación y que está dispuesto paralelamente con 
respecto al eje geométrico de rotación del rotor. Esto pue- 

.20 de conseguirse fijando una parte del miembro oscilante que
esté en el plano de oscilación contra movimiento da rotación 
alrededor del eje geométrico de rotación del rotor con re­
lación a unos medios de cuerpo, de base o de montaje o sii- 
milares del aparato.

-.25 En el segundo de los dos aspectos, cada pun-
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to dal plano de oscilación excepto el centro de oscilación, 
se mueve, durante la oscilación del miembro oscilante, si­
guiendo una trayectoria que tiene la forma de una onda si­
nusoidal, moviéndose gradualmente alrededor del eje geomé­
trico de rotación del rotor. Esto puede conseguirse varian­
do el aparato descrito en relación con el primer aspecto 
del invento, hasta el punto de que se permita una rotación 
controlada del miembro oscilante alrededor del eje geomé­
trico da rotación del rotor.

La característica común de los dos aspectos 
del invento es que el citado "movimiento oscilante cíclico 
ordenado" debe entenderse además en el sentido de no incluir 
movimiento alguno alternativo o de rotación vacilante del 
miembro oscilante alrededor del eje geométrico de rotación 
del rotor: el miembro oscilante o bien no participa de mo­
vimiento alguno da rotación alrededor de dicho eje geométri­
co, o bien gira uniformemente en un sentido a su alrededor 
mientras está experimentando oscilación cíclica ordenada en 
un sentido. El solicitante ha comprobado que no es necesa­
rio para la actuación dal invento que la superficie de con­
tacto del rotor se mueva siguiendo una trayectoria sinusoi­
dal o de otra forma participando del movimiento de rotación, 
y que se pueden hacer funcionar los medios de cambio de la 
velocidad con su máximo rendimiento bloqueando mecánicamen­
te el miembro oscilante contra rotación alrededor del eje
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geométrico de rotación del rotor; así, el miembro oscilante 
puede ser, por ejemplo, un miembro rígido de una pieza de for­
ma discoide que tenga medios de fijación en posición que se 
extiendan hacia fuera desde su reborde, por medio de los cua—

5 les pueda impedirse que gire así. Tales medios de fijación
en posición pueden ser espárragos que se apliquen a desliza­
miento con unos medios de cuerpo, base o montaje del aparato, 
y situados preferiblemente en el plano de oscilación.

Al experimentar el miembro oscilante un movi- 
10 miento oscilante cíclico ordenado, el área de contacto de las

.dos superficies de contacto se mueve siguiendo una trayecto­
ria circular sobre cada superficie de contacto. Las dos cir­
cunferencias de los círculos así descritos son diferentes, 
siendo la mayar la correspondiente a la superficie de contac- 

15 to del miembro oscilante. Durante el movimiento oscilante
cíclico ordenado el miembro oscilante y el rotor giran cada 
uno con relación al otro, siendo la distancia del movimien­
to de rotación de cualquier punto sobre una u otra superfi- 

. - cié de contacto dentro del área de contacto igual a la dife-

.20 rencia entre las dos circunferencias en ese punto. Se pue­
de permitir que al rotor, o el miembro oscilante, o ambos, 
giren con relación a los medios dB base, bastidor o montaje 

' de los medios de cambio de velocidad.
Los medios para comunicar una oscilación cí- 

25 clica ordenada al miembro oscilante pueden ser giratorios^
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y de preferencia cada oscilación completa del miembro osci­
lante se efectúa en cada revolución de los medios giratorios.

También preferiblemente el rotor es coaxial 
con los medios giratorios.

5 La superficie de contacto del miembro osci­
lante puede estar en el plano da oscilación, o bien puede a_s 
tar desplazada de éste, en cuyo caso puede ser plana o no 
plana. Se ha comprobado que para un rendimiento i.daal en la 
transferencia de energía cinética entre el rotor y el miembro 

10 oscilante,'en cualquier instante dado todo el contacto entre 
las dos superficies de contacto deberá tener lugar sobre una 
línea recta que pase por el centro de oscilación o en una so­
la superficie cónica real o teórica que tenga el centro de 
oscilación en su vértice. Si tiene lugar un contacto que no 

15 se adapte a estas condiciones, por ejemplo cuando las su­
perficies de contacto son planas y su plano no pasa por el 
centro de oscilación, contiene el mismo un elemento de des­
lizamiento que puede usarse ventajosamente, como se pondrá 
de manifiesto aquí en lo que sigue.

2 0 Puesto que la velocidad de rotación relativa
del rotor y el miembro oscilante depende de la diferencia en 
tre las dos circunferencias aquí definidas en lo que antece- 

' de, vendrá determinada por cualesquiera factores que afecten
J. a esa diferencia. Entre éstos se incluyen la magnitud del mo-
25 vimiento angular del plano de oscilación alrededor del centro
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de oscilación durante la oscilación del miembro oscilante, 
y el ángulo formado entre el eje geomátrico de rotación del 
rotor y una linea recta que pase por el centro de oscilación 
y por cualquier punto de contacto no deslizante entre las dos 

5 superficies de contacto.
De preferencia, el miembro oscilante está 

provisto, en un lado del mismo, de su superficie de contacto 
y destinado para aplicarse por el lado opuesto del mismo com 
los medios giratorios.

10 También de preferencia los medios giratorios
tiendo al menos una superficie anular, o superficies dispues­
tas en relación anular, destinadas a aplicarse al citado la­
do opuesto del miembro oscilante, estando dispuesta la cita­
da superficie, o la disposición de superficies, en un plano 

15 inclinado con relación al eje geométrico de rotación de los
^.medios giratorios, determinando la magnitud de la inclina- 
¡ ción del citado plano con relación al citado.eje geométrico 
la magnitud del desplazamiento con movimiento alternativo de 
cada punto en el plano de oscilación del miembro oscilante 

20 durante cada oscilación cíclica completa del mismo.
La mutua aplicación deseable de las dos su­

perficies d8 contacto se puede efectuar mediante una o más 
caras de fricción, o bien mediante dientes o por cualesquie­
ra otros medios adecuados. Cuando se usen dientes, para el 

25 máximo rendimiento y duración es deseable que todas las su-
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perficies de contacto de los mismos sean convergentes hacia 
el centro de oscilación. Cuando se usen una o más caras de 
fricción, sin embargo, su capacidad para establecer contac­
ta de deslizamiento, aquí descrita en lo que antecede, pue­
de utilizarse para proporcionar unos medios convenientes pa­
ra alterar la velocidad de rotación relativa del rotor y del 
miembro oscilante, alterando para ello dicho ángulo entre el 
eje geométrico de rotación del rotor y una línea recta que 
pase por el centro de oscilación y por un punto de contacto

10 no deslizante de las dos superficies. Esto pueda conseguir­
se simplemente moviendo el centro de oscilación 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

15 miembro oscilante a lo largo de un eje que sea coaxial con 
el rotor, sin mover el propio miembro oscilante, estando el 
cojinete aplicado a deslizamiento en el miembro oscilante. 
Se puede reducir al mínimo, o eliminar totalmente, el con­
tacto deslizante haciendo una o las dos superficie de con­

20 . tacto curvadas en sentido convexo, de modo que. su área de 
contacto se aproxime a un punto.

A fin de que estB invento pueda ser clara­
mente comprendido y fácilmente llevado a la práctica, se 
describirán a continuación varias realizaciones del mismo,

25 " * * a modo de ejemplos únicamente, con referencia a los dibu-
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jos que se acompañan, en los cuales:
La Fig. 1 es una vista oblicua de unos medios 

de transmisión en condición da montados de modo suelto, tal 
como se ha previsto en una primera realización del invento; 

r 5 La Fig. 2 es una vista en planta, parcial­
mente en corte, de los medios de transmisión de la Fig. 1 en 
una condición de funcionamiento;

La Fig. 3 es una vista oblicua, parcialmen­
te en corte, de unos medios de transmisión previstos en una 

10 tercera realización del invento;
La Fig. 4 es un corte axial de los medios de 

transmisión de la Fig. 3;
La Fig. 5 es una vista oblicua, parcialmen­

te en corte, de una parte de unos medios de transmisión pre- 
15 vistos en una cuarta realización del invento;

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

La Fig. 7 es una vista oblicua, parcialmen­
te en corte, de unos medios de transmisión previstos en una 

20 " quinta realización del invento; y
La Fig. 8 es un corte axial de los medios de 

transmisión de la Fig. 7.
En una primera realización del invento, el 

miembro oscilante 10 incluye una placa metálica circular que
25 tiene en una cara plana da la misma un estrato 11 de un ma­

terial que posee altas propiedades de fricción. La superfi-
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5

cíe de contacto 12 del miembro oscilante consiste en una par 
te anular de la cara exterior del estrato de material de 
fricción de la placa.

La placa tiene formada un ánima axial 13 a 
su través. La placa está sujeta contra rotación sobre el eje 
mediante la previsión de dos brazos 14 que se extienden ra­
dialmente desde ella, estando provisto cada uno de los bra­
zos de una articulación de rótula 18, la cual se aplica de 
modo fijo con una barra 15 deslizable longitudinalmente para­

10 lela a un eje 20 a través de guias 16 sujetas rígidamente a 
un miembro de base 17 del dispositivo. Así, el miembro os­
cilante puede ser inclinado alrededor del eje, pero no pue­
de girar con relación al miembro de base.

Los medios para hacer oscilar cíclicamente
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 alrededor del eje 20, el cual se extiende a través 
del ánima axial 13 de la placa y que está sujeto a rosca al

20
miembro de base 17. EÍ manguito 19 tiene formada enteriza 
una polea 21 la cual está montada para rotación sobre el aje 
20. El manguito tiene formada en su extremo adyacente a la 
placa una cara inclinada 22, estando dispuesto el manguito

25- -

sabré el eje de modo que su cara inclinada se aplica con la 
cara adyacente de la placa por medio de un cojinete de empu­
ja 23, situado concéntricamente alrededor del ánima axial
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13.

- El eje está conformado en la parte de bola
de una articulación de rótula (no ilustrada) donde la placa 
se aplica con ella, teniendo el ánima axial de la placa una 

5 parte conformada en la parte de receptáculo de la articula­
ción de rótula. El centro de esta articulación de rótula es­
tá en una línea recta que une los centros de las dos arti­
culaciones de rótula 18, y esa línea está en el plano de os­
cilación, tal como aquí se ha definido, del miembro oscilan- 

10 te. Así, la placa tiene capacidad para oscilar alrededor del
eje sin deslizar longitudinalmente sobre el mismo.

Bajo el movimiento de rotación de la polea, 
la placa es hecha oscilar circularmente, mediante la cara 
inclinada del manguito, alrededor de un punto o centro que 

15 está en el eje geométrico longitudinal del eje en el centro
de la articulación de rótula sobre el mismo y equidistante 
de la circunferencia de la superficie de contacto anular en 
la cara exterior del estrato de material de fricción de la 
placa, de tal modo que en cada revolución del eje y de los 

. 20 manguitos todos los puntos, excepto el centro de oscilación,
del plano de oscilación del miembro oscilante experimentan 
un movimiento armónico alternativo paralelo al eje geométri­
co del- eje y en sentido opuesto al de un punto diametralmen­
te opuesto en el citado plano de oscilación. La amplitud de 

25* ese movimiento es proporcional al ángulo de inclinación de
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la placa sobra si eje, controlado por la inclinación de las 
caras inclinadas del manguito, y por la posición de la arti­
culación de rótula sobre el eje 20 con relación a éste.

El rotor consiste en un cuerpo cilindroide 
5 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 piñón, una rueda dentada o una 
polea. El rotor está montado para rotación sobre un cojine­
te (no representado) en el eje 20 adyacente al estrato de ma- 

10 terial de fricción de la placa, y dispuesto de modo que bajo
la acción de la oscilación circular de la placa la cara anu­
lar 25 del cuerpo cilindroide se aplica a fricción, gradual­
mente en un sentido circular, con la superficie de contacto 
de la placa en un punto que se desplaza circularjnente en ca- 

15. da superficie. La placa y el cuerpo cilindrico se mantienen
en aplicación de fricción por medio de un cojinete de empu­
je 26 que actúa contra la rueda de accionamiento del rotor,

; y un resorte 28 que actúa sobre la polea 21 a través de un
cojinete de empuje 29. La presión de contacto del rotor y 

20 el miembro oscilante puede ajustarse por movimiento de una
parte de base 30 del eje 20.

"" La parte y el área de la cara exterior 12 del
estrqto de material de fricción de la placa que lleva la 
superficie de contacto de la misma se determinan mediante 

25 el ángulo de la cara inclinada del manguito que afecta a los
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ángulos que los planos de las caras de la placa pueden adop­
tar con relación al eje geométrico del eje, y la posición 
del centro de oscilación de la placa. La mutua relación en­
tre estos factores será evidente del estudio hecho en lo que 

5 antecede.
Puesto que la superficie da contacto 12 de 

la placa está en aplicación de fricción con la cara anular 
25 del rotor, aplica un par a la cara anular para compensar 
la diferencia antes mencionada de las circunferencias por ro 

10 tación relativa de la placa y el rotar. Al estar la placa
sujeta contra rotación con relación a dicho miembro de base 
por las barras 15, solo el rotor es capaz de movimiento con 

* relación a ella y es por tanto hecho rotar durante cada osci­
lación circular completa de la placa, es decir, cada movi- 

15^ miento alternativo completo de un punto en la superficie de 
contacto 12 de la placa bajo la acción de oscilación circu­
lar de la misma, en una distancia que depende de la diferen­
cia entre las citadas circunferencias, siendo el sentido de 
rotación del miembro accionado opuesto al sentido circular 

23 en el cual está siendo hecha oscilar la placa, es decir, el
sentido de rotación de la polea 21 y los manguitos.

Puesto que esa diferencia de circunferencias 
depende en parte del ángulo entra el eje geométrico de rota- 

*- ción del rotor, en este caso el eje 20, y una línea que va
25 desde' el centro de oscilación del miembro oscilante hasta un
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punto dado d8 contacto de las dos superficies da contacto 
12 y 25, se puede variar la velocidad de rotación relativa 
de la polea 21 y el rotor, variando para ello la posición 
dBl centro de oscilación en el eje con la consiguiente al- 

5 teración del paso de oscilación 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 rotación relativa alterando para ello, la magni- 

10 tud del movimiento alternativo del plano de oscilación, me­
diante sustitución por un manguito que tenga un perfil dife­
rente de su cara inclinada.

Los medios giratorios para hacer oscilar cir­
cularmente el miembro oscilante pueden ser hechos rotar en 

15. uno u otro sentido para rotación correspondiente en sentido
opuesto del miembro accionado.

En una variante preferida de asta realiza­
ción del invento, el receptáculo de la articulación de rótu-

--  la está aplicado a deslizamiento en el miembro oscilante, de
20 i modo que se puede mover el eje longitudinalmente sin mover

el miembro oscilante con éste. Por éste medio se puede mo- 
ver el centro de oscilación con relación al rotor, propor- 

I. V  cionándose así unos medios más convenientes de variación de 
la velocidad de rotación relativa del miembro oscilante y 

25 el rotor.
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En una segunda realización (no representada 
en los dibujos) del invento, el miembro oscilante incluye 
una placa metálica circular cuya superficie de contacto está 
constituida por una parte anular de la placa que mira hacia 

5 el rotor. La placa tiene formada un ánima axial a su través,
que tiene una parte agrandada entre el centro del ánima y la 
otra cara de la placa. La pista exterior de un cojinete de 
bolas de pistas concéntricas está contenida parcialmente y 
aplicada a deslizamiento en la citada parte agrandada del áni- 

10 ma, y la pista interior del cojinete está montada sobre un
eje contra un tope, siendo el diámetro del eje menor que el 
del ánima axial de la placa. Por consiguiente, el cojinete 
sirve como una articulación universal que sitúa la placa so­
bre el eje, con lo cual la placa es movible angularmante so- 

15' bre el eje alrededor de un punto que está centrado axialmen­
te en el cojinete y en el plano de la superficie de accio­
namiento de la placa, constituyendo dicho punto el centro de 
oscilación para la placa.

La placa está sujeta contra rotación sobre 
20 el eje por medios de dos ánimas diametralmante opuestas en

la placa paralelas a dicha ánima axial y dos patillas suje- 
. tas rígidamente a un miembro de base o alojamiento, las cua­

les son susceptibles de ser recibidas en las dos ánimas ci­
tadas.

25 El eje se aplica a deslizamiento y para ro-
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tación por sus extremos en el miembro 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 eje. 
Cada manguito tiene formada en, su extremo adyacente a la.pla­
ca una cara inclinada, estando dispuestos los manguitos so­
bra el eje de modo que sus caras inclinadas sean complemen­
tarias y cada una de ellas esté aplicada a la placa por me­
dio de un cojinete de empuja.

El rotor consiste en una rueda de accionamian 
to que tiene en un extremo de la misma una pestaña periféri­
ca, la cara exterior de la cual tiene un estrato de material 
de fricción, estando formada la rueda de accionamiento con 
un ánima axial a su través y montada para rotación 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 actóa 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 está dispuesto sobre el eje da modo 
que la superficie de contacto del mismo se aplica a fricción^ 
gradualmente en un sentido circular, a la superficie de con­
tacto de la placa en un punto que se mueve circuiarmente so­
bre las citadas superficies, bajo la oscilación circular de 
la placa, de tal modo que en cada oscilación circular comple-
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ta de la placa, durante cada revolución del manguito y de 
la polea del eje, el rotor es hecho girar con relación al 
miembro de b¡ase o alojamiento en sentido opuesto en una mag- 
Oitud determinada por la diferencia entre las dos circun­
ferencias aquí descritas en lo que antecede.

Si se desea, se puede sustituir la aplica­
ción mutua de fricción de las superficies de contacto del 
aparato, de las realizaciones primera y segunda aquí descri­
tas en lo que antecede, por un accionamiento dentado, en cu­
yo caso cada una de las citadas superficies está constitui­
da por una pluralidad de dientes que se extienden radialmen­
te, siendo el número de dientes presentes en cada superfi­
cie proporcional a la relación de cambio de la velocidad, 
tal como viene determinada por la posición del centro de os­
cilación del miembro de accionamiento y por la carrera de 
movimiento alternativo de cualquier punto en la circunferen­
cia de la superficie de accionamiento del miembro de accio­
namiento en cada oscilación circular completa de la misma, 
tal como se ha dicho en lo que antecede.

En una tercera realización del invento, ilus 
trada en las Figuras 3 y 4, unos medios de transmisión están 
alojados en una envuelta cilindrica 40 que tiene uno de los 
dos ejes giratorios que se extiende a través da cada extre­
mo, teniendo los ejes un eje geométrico común 41 de rota­
ción. Un eje 42 está fijado rígida y concéntricamente a un
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rotor 43, el cual es giratorio dentro del alojamiento..
En el otro aje 45 hay montado un miembro os­

cilante 44 por medio de un cojinete inclinado 58, siendo gi­
ratorio alrededor del eje y capaz de ser hecho oscilar álra- 

5 dedor del mismo. Entra al miembro oscilante y el extremo 46
de la envuelta, a través de la cual se extiende el eje 45, 
hay un manguito 47, el cual está sujeto rígidamente al eje 
45 por una chaveta (no ilustrada). El manguito tiene una ca­
ra inclinada 48 en el extremo del mismo más próximo al miem- 

10 bro oscilante, siendo el otro extremo del manguito perpendi­
cular al eje geométrico de rotación del 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 es plana 
15 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, pueda coope- 

... par con el cojinete 58 para comunicar un movimiento oscilan­
te cíclico ordenado, tal como aquí se ha descrito en lo que 

20 antecede, al miembro oscilante.
El miembro oscilante 44 es un miembro circu­

lar que tiene, en un lado opuesto a aquel sobre el que actóa 
I - el manguito, una cara de contacto anular 51 formada con una

* pluralidad de dientes 52 dispuestos radialmente con relación
2 g al eje geométrico 41. El rotor 43 está provisto, de modo si-

15. 1.74 -  19



milar, de una superficie de contacto anular 53 con una plu­
ralidad de dientes 54 dispuestos radialmente. Las dos super­
ficies de contacto están cara con cara en virtud del eje geo­
métrico común 41 de los dos ejes, y el manguito 47 asegura 
que las superficies de contactos están en constante aplica­
ción en un radio común que se mueve circularmente al ser he- 
diho oscilar el miembro oscilante. La línea de contacto es 
siempre necesariamente tal que pase por el centro de oscila­
ción 55 del miembro oscilante, determinando en parte el án­
gulo de esta línea con relación al eje geométrico 41 la ro­
tación relativa del rotor y del miembro oscilante al girar 
el eje 45.

Se impide que el miembro oscilante gire con 
relación a la envuelta mediante una pluralidad de espárragos 
56 que se extienden radialmente hacia fuera desde la superfi­
cie de borde circunferencial del mismo, estando recibido ca­
da espárrago en ranuras arqueadas 57 en la envuelta. Los cen­
tros de los espárragos y el centro de oscilación están todos 
en el plano de oscilación, tal como aquí se ha definido.

En una cuarta realización del invento, tal 
como la ilustrada en las Figs. 5 y 6, un miembro oscilante 
60 consta dé una placa circular que tiene un ánima axial y 
montada sobre un eje 61, que se extiende a través del ánima, 
por medio de cojinetes tal como se ha descrito en las antprio 

25 res realizaciones del invento, o por otros medios adecuados,

10

15

20
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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 pueden estar construidos, dispuestos,y adaptados 
para funcionar sustancialmente como se ha descrito en las 

5 citadas realizaciones anteriores del invento. Los medios ilus
trados en la Fig. 6 son manguitos del tipo usado en la se­
gunda realización aquí descrita en lo que antecede.

Un primera superficie de contacto 62 de la 
placa está constituida por un aro de dientes 63 que se extien 

10 den radialmante, dispuestos de modo que el centro de oscila­
ción 64 de la placa está en el punto de intersección de to­
dos los radios trazados paralelamente a las superficies cons­
tituidas por las bases y las crestas de los dientes, y equi­
distante de ellas, estando por tanto situado el centro de 

15 oscilación en la intersección del eje geométrico de rotación
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 ángulo del citado radio con relación al ci­
tado eje geométrico determina, en parte, la velocidad de ro- 

20 —  tación relativa de la placa y un primer rotor 65, la cual
- determina el número de dientes requeridos para dicha prime-

. .. ra superficie de contacto 62 de la placa y para una super- 
****̂  ficie de contacto correspondiente 66 del rotor.

*- En el lado de la placa opuesto al lado que
25 tiene dicha primera superficie de contacto 62 hay prevista
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una segunda superficie de contacto 67 constituida por la mis­
ma disposición de dientes 68 que para la primera superficie 
de contacto 62. Los dientes de la citada segunda superficie 
de contacto 67 de la placa están dispuestos en aplicación con 

5 un aro de dientes 69 que se extienden radialmente de un segun­
do rotor 70, al cual es similar al primer rotor 65.

Bajo movimiento de oscilación circular de 
la placa, los dos rotores tienden a girar en;sentido opuesto 
al sentido de oscilación cíclica de la placa, y se puede ha- 

10 oer uso de este fenómeno para proporcionar medios de reduc­
ción variable de la velocidad poniendo uno o los dos rotores 
bajo carga variable contra tal rotación. Será evidente que 
esta realización del invento puede usarse como unos medios 
de cambio de diferencia de la velocidad.

15 En modificaciones de esta realización del in-
- vento se puede emplear solamente un rotor, con otros medios
\ . * para permitir rotación controlada del miembro oscilante con
- relación a un miembro de base, alojamiento u otro punto de 

referencia. Tales medios pueden ser, por ejemplo,* un freno
20 de fricción que actóe sobre al miembro oscilante para impe­

dir tal rotación del mismo, y pueden emplearse en cualquiera 
de las realizaciones de este invento aquí descritas. Por me- 
dios tales como esos, el invento puede proporcionar un me- 

;**. canismo de cambio de velociada infinitamente variable. Las
25 superficies de contacto dentadas pueden ser sustituidas por
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superficies de fricción planas o curvadas en sentido convexo, 
como en las realizaciones primera y segunda aquí, descritas 
en lo que antecede.

Una quinta realización del invento, ilustra­
da en las Figs. 7 y 8, es un caso particular de la forma ge­
neral descrita con referencia a las Figs. 5 y 6. En esta rea­
lización, un rotor 80 es giratorio dentro de un alojamiento 
81 en un eje 82, mientras que un estator 83 está formado en­
terizo con un extremo del alojamiento. El miembro oscilante
84 está 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 eje ,
85 se efectúa por medio de un cojinete de rodillos inclina­
do 92, no siendo necesario manguito alguno para.proporcionar 
el movimiento oscilante del miembro oscilante cuando se gira 
al eje 85.

Una superficie de contacto 86 del rotor 80, 
y una primera superficie de contacto 87 del miembro oscilan­
te qué se aplica con aquel, están provistas de dientes y des­
tinadas a aplicarse mutuamente de la manera ya descrita con 
referencia a la tercera realización del invento.

Una segunda superficie de contacto 88 del 
miembro oscilante, que se aplica a la superficie de cp.ntac- 
to 89 del estator, está también provista de dientes. La su­
perficie de contacto eficaz, sin embargo, está por detrás
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del plano de oscilación del miembro oscilante indicada por 
una línea 90. Como consecuencia, durante la oscilación cí­
clica ordenada del miembro oscilante, el propio miembro os­
cilante gira dentro del alojamiento en el mismo sentido que 
el de su oscilación cíclica, pero con una velocidad diferen­
te con respecto a la de rotación en el sentido opuesto del 
rotor. Por consiguiente, en esta realización del invento, me 
diante un principio de "doble reducción" se puede obtener 
una reducción especialmente grande o pequeña da la veloci­
dad de rotación sin el uso de ruedas dentadas intermedias, 
por simple adición y sustracción de los movimientos del ro­
tor y del miembro oscilante dentro del alojamiento.

En esta realización del invento, al i§ual que 
en todas suaformas, la velociddd de rotación relativa del 
miembro oscilante y de cualquier rotor o estator con el cual 
se aplique aquél, depende de la diferencia entre las circun­
ferencias de acción mutua de los miembros, la cual es a su 
vez función de la magnitud del movimiento alternativo del 
plano de oscilación del miembro oscilante, y de la disposi­
ción relativa del centro de oscilación y del punto o línea 
de contacto real del miembro oscilante con el rotor o el es­
tator.

El número de dientes en cada superficie de 
contacto, siempre que se usen dientes, debe por tanto cal­
cularse para que se adapte e esa diferencia -la proporción!
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entra los nómeros de dientes de dos superficies de contacto 
que se apliquen mutuamente deberá ser, para un funcionamien­
to eficaz del aparato, la misma que la relación de sus cir­
cunferencias de actuación recíproca.

5 Una realización del invento que ¡;se ha compro­
bado que tiene propiedades especialmente ventajosas es una 
modificación de la tercera realización aquí descrita en lo 
que antecede (Figs. 3 y 4), en la cual los espárragos 56 se 
entienden a travás de la envuelta 40 de modo que puedan apli 

10 carse con barras u otras articulaciones mecánicas, y en que
la envuelta 40 es cilindrica y está provista de medios de 
accionamiento para rotación alrededor de su circunferencia, 
por ejemplo de una espiga dentada. H&y por tanto cuatro me­
dios de entrada/salida -el eje 45 del miembro oscilante, el 

16 eje 12 del rotor, la rotación da la envuelta 40* y el movi­
miento alternativo de los espárragos 56- y se ha comprobado 
que cualquiera de éstos puede usarse como una entrada o sa­
lida de movimiento a, o desde, el aparato. El aparato puede 
por tanto convertir movimiento alternativo en movimiento de 

Z0 rotación de dos velocidades (usando la envuelta como el pun­
to de referencia estacionario y moviendo alternativamente 

r - los espárragos 56 como entrada), puede convertir movimiento
de rotación del qje 42 ó de la envuelta 40 en movimiento de 
rotación más rápido, (usando el eje 45 como salida de rota- 

25 ción) y en movimiento alternativo simultáneamente, puede
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convertir movimiento de rotación del eje 45 en movimiento de 
rotación más lento del eje 42 ó de la envuelta 40 y en movi­
miento alternativo de los espárragos 56 simultáneamente, 
puede usarse para proporcionar unos medios de cambio de la 

5 velocidad variables infinitamente o de otro modo cuando se
usa uno u otro da los ejes como medios de entrgda mediante 
rotación controlada permitida de la envuelta, y puede usar­
se como unos medios de diferencia de la velocidad de rota­
ción 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 el NB 167.927 se acoge a los beneficios del Artículo 
51 del vigente Estatuto sobre Propiedad Industrial.

15

' REIVINDICACIONES

2B-

Los puntos de invención propia y nueva que 
'** se presentan para que sean objeto de esta solicitud de Pa-
M  tente de Invención en España, por VEINTE años, son los que

25 se recogen en las reivindicaciones siguientes:
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la.- Unos medios de cambio de la velocidad 
y/o de la dirección que comprenden, en combinación, un miem­
bro oscilante (que realiza su rotación fuera del plano nor­
mal al eje geométrico de giro) destinado a realizar una os­
cilación cíclica ordenada y que tiene una superficie de con­
tacto, medios para comunicar un movimiento de oscilación 
cíclica ordenada, como aquí se ha definido en lo que ante­
cede, al miembro oscilante, y un rotor que tiene una super­
ficie de contacto y que está dispuesto para rotación con re­
lación al miembro oscilante de modo que, bajo dicha oscila­
ción cíclica ordenada del miembro oscilante, la superficie 
de contacto del rotor se aplica gradualmente a la superficie 
da contacto del miembro oscilante en un lugar geométrico de 
contacto que se mueve circularmente.

2B.- Unos medios de cambio de la velocidad 
y/o de la dirección)según la reivindicación 1§, en los cua­
les el centro da oscilación, tal como aquí se ha definido 
en lo que antecede, está en el eje geométrico de rotación 
del rotor con relación al miembro oscilante.

38.- Unos medios de cambio de la velocidad 
y/o de la dirección según la reivindicación IB o la reivin­
dicación 28, en los cuales el miembro oscilante está fijado 
contra rotación con relación a unos medios de cuerpo, base 
o montaje del aparato por medio de uno o más espárragos que 
se extienden hacia fuera desde el miembro oscilante en el

-yo
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plano de oscilación, como aquí se ha definido en lo que an­
tecede, y que se aplican a deslizamiento a los medios de 
cuerpo, base o montaje.

4§.- Unos medios de cambio de la velocidad 
y/o de la dirección según cualquiera de las reivindicacio­
nes precedentes, en los cuales los medios para comunicar una 
oscilación cíclica ordenada al miembro oscilante son girato­
rios con relación al miembro oscilante.

53.- Unos medios de cambio de la velocidad 
y/o de la dirección según la reivindicación 43, en los cua­
les los medios giratorios están destinados a comunicar una 
oscilación completa del miembro oscilante durante cada revo­
lución completa de los medios giratorios.

68.- Unos medios de cambio de la velocidad 
y/o de la dirección según la reivindicación 53, en los cua­
les los medios giratorios comprenden al menos una o más su­
perficies anulares dispuestas en forma de un aro destinadas 
a aplicarse a un lado del miembro oscilante opuesto a la su­
perficie de contacto del mismo, estando dispuestas las cita­
das una o más superficies en un plano inclinado con rela­
ción al eje geométrico de rotación de los medios giratorios.

73.- Unos medios de cambio de la velocidad 
y/o de la dirección según la reivindicación 68, en los cua­
les la superficie anular es una superficie extrema de un tnan?- 
guito tubular, el cual está dispuesto de modo que presiona
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contra el miembro oscilante.
83.- Unos medios de cambio de la velocidad 

y/o de la dirección según la reivindicación 5B, en los cua­
les los medios giratorios comprenden un cojinete.;,alrededor 

5 de un eje giratorio que pasa por el centro de oscilación
tal como aquí se ha definido en lo que antecede, y sobre al 
cual está montado el miembro oscilante, estando el eje geo­
métrico de rotación del cojinete inclinado con relación al 
eje geométrico de rotación del eje.

10 93.- Unos medios de cambio de la velocidad
y/o de la dirección según cualquiera da las reivindicacio­
nes precedentes, en los cuales la superficie de contacto del 
miembro oscilante está dispuesta en el plano de oscilación.

loa.- Unos medios de cambio de la velocidad 
.15 y/o de la dirección según cualquiera de las reivindicacio­

nes precedentes, en los cuales la superficie de contacto del 
- rotor es una parte de la superficie de un cono teórico que

tiene su vértice en el centro de oscilación como aquí se ha 
definido en lo que antecede.

20 lia.- Unos medios de cambio de la velocidad
y/o de la dirección según 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- 
25 ción.

15. 1.74 29



123.- Unos .medios de cambio de la velocidad 
y/o de la dirección según cualquiera de las reivindicaciones 
1§ a 103, en los cuales las citadas superficies de contacto 
están conformadas en dientes da accionamiento que son conver- 

5 gentes en el centro de oscilación como aquí se ha definido
en lo que anteceda.

138.- Unos medios de cambio de la velocidad 
y/o de la dirección según cualquiera de las reivindicaciones 
13 a lia, en los cuales el miembro oscilante está montado a 

10 deslizamiento en un cojinete que contiene el centro de osci­
lación, siendo el cojinete movible hacia y desde el rotor 
a lo largo del eje geométrico de rotación del rotor con re­
lación al miembro oscilante, dentro del miembro oscilante.

143.- Unos medios de cambio de la velocidad 
13 y/o da la dirección según la reivindicación 13§, en los cua-
* les el conjinete está dispuesto en un eje que es deslizable

longitudinalmente a lo largo de dicho eje geométrico.
153.- Unos medios de cambio de la velocidad 

y/o de la dirección según la reivindicación 143, cuando se 
20 lee con la reivindicación 63, en los cuales un cuerpo que

tiene dichas una o más superficies anulares está montado coa- 
; ' -xialmente sobre dicho eje.

16§.- Unos medios de cambio de la velocidad 
' * y/o de la dirección según la reivindicación 143, en los cua-
25 les el rotor está montado para rotación sobre dicho eje.
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173.- Unos medios de cambio de la velocidad 
y/o de la dirección segón cualquiera de las reivindicaciones 
1§ a 113, en los cuales el miembro oscilante es movible des­
de y hacia el rotor, estando montado al miembro oscilante so- 

5 bre un eje que es deslizable longitudinalmente a lo largo
del eje geométrico de rotación del rotor con relación al miemt 
bro oscilante.

183.- Unos medios de cambio de la velocidad 
y/o de la dirección segón la reivindicación 173, cuando se 

10 lee con la reivindicación 63, an los cuales un cuerpo que tie
ne dichas una o más superficies anulares está montado coaxial 
mente sobre dicho eje.

193.- Unos medios de cambio de la velocidad 
y/o de la dirección segón la reivindicación 153 o la reivin- 

15 dicación 183, en los cuales hay dispuesto un cojinete de am?-
puje anular entre el miembro oscilante y dichas una o más 
superficies anulares, concéntricamente con un ánima en el 
miembro oscilante que se aplica a dicho eje.

203.- Unos medios de cambio de la velocidad 
20 y/o de la dirección segón la reivindicación 13, en los cua­

les el miembro oscilante se aplica para funcionamiento a un 
segundo rotor en el lado opuesto del mismo con respecto al 

-- - rotor primeramente mencionado y coaxialmente con éste, con- 
, sistiendo las superficies de contacto mutuo del miembro os-
25 cilante y del segundo rotor en un material de accionamiento
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218.- Unos medios de cambio de la velocidad 
y/o de la dirección según la reivindicación 208, en los cua­
les dos líneas, que pasan por el centro de oscilación y van 

5 a puntos de contacto no deslizante, tal como aquí se ha de­
finido en lo que antecede, en la superficie de contacto de 
cada rotor, forman ángulos idénticos con el eje geométrico 
de rotación de los rotores.

228.- Unos medios de cambio de la velocidad 
10 y/o de la dirección según la reivindicación 208, en los cua­

les dos líneas, que pasan por el centro de oscilación y van 
a puntos de contacto no deslizante en la superficie de con­
tacto de cada rotor, forman ángulos diferentes con el eje 
geométrico de rotación de los rotores.

15 233.- Unos medios de cambio de la velocidad
^ y/o de la dirección según la reivindicación 18, en los cua­

les el miembro oscilante se aplica para funcionamiento a un 
segundo rotor en el lado opuesto del mismo con respecto al 
rotor primeramente mencionado, teniendo formados las super- 

20 ficies de contacto mutuo del miembro oscilante y del segundo
rotor dientes de accionamiento convergentes en el centro de 
oscilación como aquí se ha definido en lo que antecede, te- 

, „ niendo los rotores un eje geométrico común de rotación y es-
 ̂ "" tando el centro de oscilación sobre ese eje geométrico.
25 243.- Unos medios de cambio de la velocidad
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y/o de la dirección según la reivindicación 238, an los cua: 
les los ángulos en el vértice de las superficies cónicas teó­
ricas, tal como aquí se han definido en lo que antecede, de 
las superficies de contacto de los rotores, son ¿¡guales.

258.- Unos medios de cambio de la velocidad 
y/o de la dirección según la reivindicación 238, en los cua­
les los ángulos en el vértice de las superficies cónicas teó­
ricas, tal como aquí se han definido en lo que antecede^. de 
las superficies de contacto de los rotores son diferentes.

268.- Unos medios de cambio de la velocidad 
y/ó de la dirección según la reivindicación 208 o la reivin­
dicación 238, en los cuales al menos uno de los rotores está 
cargado contra rotación con relación a unos medios de base, 
cuerpo o montaje de los medios de cambio.de la velocidad y/o 
de la dirección.

278.- Unos medios de cambio de la velocidad 
y/o de la dirección según la reivindicación 208 o la reivin­
dicación 238, en los cuales uno de los rotores está fijado 
rígidamente a, o formado enterizo con, un alojamiento del 
aparato.

288.- Unos medios de cambio de la velocidad 
y/o de la dirección según la reivindicación 38, en los cua­
les el rotor, el miembro oscilante y los medios para comuni­
car un movimiento de oscilación cíclica ordenada al miembro 
oscilante, están montados en un cuerpo sustancialmente cilín-
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drico, estando montados el rotor y los medios para comunicar 
dicho movimiento oscilante, cada uno, sobre un eje y siendo 
susceptibles da ser hechos funcionar por éste, el cual está 
dispuesto coaxialmente,extendiéndose el cuerpo de los dos 
ejes desde los extremos opuestos del cuerpo y estando enca­
jados los espárragos en ranuras del cuerpo dispuestas para­
lelamente a dichos ejes.

293.- Unos medios de cambio de la velocidad 
y/o de la dirección según la reivindicación 283, en los cua­
les dichos espárragos se aplican para funcionamiento a medios 
para comunicar movimiento alternativo al aparato.

303.- Unos medios de cambio de la velocidad 
y/o de la dirección según la reivindicación 283, en los cua­
les dichos espárragos están aplicados para funcionamiento a 
unos medios de aceptación de movimiento alternativo desde 
al aparato.

313.- Unos medios de cambio de la velocidad 
y/o de la dirección.

Tal y como se ha descrito en la Memoria que 
anteceda, representado en los dibujos que se acompañan y con 
los fines que se han especificado.
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Esta memoria consta da treinta y cinco hojas 
escritas a máquina por una sola cara.

Madrid

P.A.

1 0
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25

EAS.-
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