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Bl invento tiene como objeto una transmi-
sién.

M&s particularmente, tiene como objeto una
transmisién que comprende:
- por una parte, un primer elemento que comprende pistas
de rodadura de revolucién alrededor de un primer eje;
- por otra parte, un segundo elemento montado de manera
mévil en rotacién alrededor de un segundo eje Yy que conpren
de igualmente pistas de rodadura, estando las pistas de
rodadura del primer elemento y del segundo elemento en con-
tacto respectivo a una y otra parte de los ejes; concurrien
do el segundo eje con el primer eje bajo un angule a; pu-
diendo el segundo eje ser obligado a realizar un mevimien—
to de precesién alrededor del primer eje.

Se conocen tales transmisiones.

Ll el caso de la transmisién descrita en
la patente de los Estados Unidos ndmero 1.728.383, el se~
gundo elemento es mantenido en contacto con las pistas de
rodadura del primer elemento desplazando lateralmente los
diferentes rodillos soportados por un elemento de soporte
interior ol efecto de atascamiento que resulta de este
desplazamiento lateral de los rodillos permite mantener,
aplicadas las pistas de rodadura del primer elemento con-
tra las pistas de rodadura del segundo elemento.

No obstante, con tal transmisién, no pueden
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crearse fuerzas de contacto normales de intensidad suficien
te para transmitir potencias elevadas; resultan de ello,
con las potencias elevadas, movimientos de deslizamiento
indeseables entre el primer elemento y el segundo elemen-
to y, por consiguiente, inconvenientes tales como pérdida
de energia, reduccién de rendimiento, deterioro de las pls=-
tas de rodadura, etc.

AdemAs, se subraya que los rodamientos de
bolas utilizados en este tipo de transmisién soportan muy
mal una fuerza giratoria axial., Ademés, conviene hacer ob-
servar que los rodillos que ruedan sobre la superficie del
primer elemento giran alternativamente en un sentide y lue-
go en el otro sentido, de manera que una fraceién muy im-
portante de la fuerza de arrastre sirve para aceleralr y
decelerar estos rodillos.

La misién del invento es evitar los incon-
venientes de las transmisiones conocidas.

Fl invento tiene como misién realizar una
transmisién del tipo que se ha recordado més arriba, gue
permite transmitir potencias elevadas creando de manera
particularmente simple la presién normal de contacto entre
el primer elemento y el segundo elemento, evitando al mis-
mo tiempo ejercer fuerzas axiales sobre estos A&rboles de
arrastre.

Para lograr este fin, la transmisién segin
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el invento comprende:

- un bastidor fijo;

~ un primer elemento que comprende dos pistas de rodadura,
de revolucidn alrededor de un primer eje fijo, con respec~

to al bastidor, dispuestas a una y otra parte del plano

~que pasa por S perpendicular al primer eje;

- un segundo elemento que tiene un movimiento alredador
de un punto S del primer eje.
El movimiento del segundo elemento alrede~
dor del punto S del primer eje es la combinacién:
- de un movimiento de rotacién de este segundo elemento
de velocidad 6505 alrededor de un segundo eje que pasa por
S3 ‘
- de un movimiento cénico de vértice S, de dngulo a, de
velocidad °(°, del segundo eje alrededor del primer aje.
El segundo Qlemento comprende dos pistas
de rodadura de revolucién alrededor del segundo eje; es-
tas pistas de rodadura estén dispuestas a una y otra par-
te del plano gue pasa por S perpendicular al segundo eje.
La transmisién comprende, ademés, segin la caracteristica
principal del invento:
- unos medios giroscépicos asociados con el segundo ele-
mento para desarrollar un par giroscépico que mantiene

aplicadas las dos plstas de rodadura del segundo elemento

contra las dos pistas de rodadura del primer elemento, en
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dos puntos P_ ¥y P2 dispuestos a una y otra parte del pla-

1
no perpendicular en el punto S al primer eje.

A este fin, los momentos de inercia princi-
pales del segundo elemento, el é&ngulo de inclinacidn del
segundo eje con relacién al primer eje, la velocidad de
rotacién del segundo elemento alrededor del segundo eje
y la velocidad de rotacién del segundo eje alrededoxr del
primer eje son dimensionados relativamente de manera que
se desarrolla un par de origen giroscépico que tliene una
intensidad suficiente para crear la preéién de contacto
necesaria para transmitir potencias elevadas.

Ademés, bien evidentemente, la transunisién
segin el invento comprende, por otro lado, 4rboles de to~-
ma de movimiento; estos Arboles de toma de movimiento es-

t&n ligados en rotacién con al menos uno de los dos elemen-

tos.

Graclias a esta combinacién de medios, y es-
peclalmente gracias a los medios giroscéplcos y a los pa-
res creados por estos medios giroscépicos, no sélo es po-
sible mantener de manera simple al segundo elemento aplica-
do contra el primero, cualquiera que sea el nivel de poten
cia transmitida, sino que ademéds se evita crear fuerzas
de reaccidén axiales sobre los 4rboles de toma de movimien-
to. En efecto, las presiones de contacto entre los dos
elomentos se producen exclusivamente con pares que pueden
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ser aﬁsorbidos por rodamientos que soportan esfuerzos pu~
ramente radiales, lo cual aligera la construcciédn,
Esta disposicidén presenta, ademds la venta
Ja de aligerar la construccidén de los rodamientos que so-
5 portan el segundo elemento y reducir sus dimensiones, ya
due estos rodamientos no tienen que soportar ninguna fuer
za de reaccifn resultante de presiones de contacto entre
los dos elementos. 7
Ademds, esta disposicidén presenta la Venta
10 Jja de duplicar la potencia transmitida por el dispositivo
de transmisién, manteniéndose por lo demis iguales el res
to de los parémétros, toda vez que cada punto de contacto
de friccién transmite la mitad de la potencia total.
Puede resultar dtil precisar aqui lo que
15 se_entiende por "medios giroscépicos asociados con el se
gundo elemento, que desarrollan un par de origen giroscé-
pico", recordando las propiedades mecdnicas de los movi-
gientoﬁ giroscépicos., El presente invento estd fundado en
la utilizacidén de fendémenos de inercia que tienen origen en
20 un cuerpo sélido que posee un movimiento alrededor de un
punto fijo: el ejemplo mds cldsico de un sélido que tiene
este movimiento es el girdscopo: (ésta es una de las pri.
meras razones por las cuales ha sido utilizado el adjeti-
vo "giroscépico" para calificar los medios mecdnicos emplea
25 dos en el presente invento). El segundo elemento segin el

invento es, en efecto, un cuerpo sélido que tiene un mo-
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vimiento de rotacidn alrededor de su eje de revolucién

(el segundo eje), teniendo este eje a su vez un movimien
to de rotacidn cénico de vértice S alrededor del eje gene
ral de la transmisidén (el primer eje). El eje del segundo
elemento (el segundo eje) describe un cono de vértice S al
rededor del eje general de la traﬁsmisidn (el segundo eje):
este cono es denominado generalmente "cono de nutacidn",

El‘conjunto de las fuerzas de inercia ele-
mental que tienen origen en la masa del segundo elemento
pueden ser reducidas ~ aplicando leyes generales de ‘la me
cdnica - a un par y a una fuerza aplicada en S,

a) La fuerza aplicada en S:

En el caso en que el centro de gravedad del
segundo elemento se confunda pricticamente con el punto S,
la fuerza aplicada en S es sensiblemente nulaj en el caso
contrario, la fuerza aplicada en S es una fuerza giratoria
situada en el plano perpendicular al eje general de la
transmisidn (al primer eje).

Preferentemente - y segin una caracterfsti
ca secundaria del presente invento -« el centro de gravedad
del segundo elemento estd{ préximo al punto S, de manera
que se limita la intensidad de la fuerza aplicada en S,

b) El par:
El par denominado por el inventor "par gi-

roscépico” o "par de origen giroscépico" por analogfa con
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la terminologia aplicada en el estudio de los gir8scopos
puede ser caracterizado matemdticamente por un vector cu
ya direccidén es perpendicular al plano gue contiene el
primer eje y el segundo eje; es por esta razdén porque es
te par tiene como efecto - tal como ya se ha enunciado -
hacer bascular el segundo elemento alrededor de un eje
perpendicular al plano que contiene el primer eje y el se
gundo eje,

Preferentemente, y segin una caracter{sti-
ca subsidaria del invento
- el segundo elemento es un cuerpo sdlido de revolucién
alrededor del segundo eje que tiene un plano de simetria
transversal perpendiculaf en S al segundo eje, En el ca-
80 de esta forma de realizacidn particular del segundo
elemento, es posible calcular, aplicando leyes cldsicas
de la mecdnica de los sélidos, el momento de este par (el
médulo del vector), este momento estd dado por la férmula
siguientes
cI = (7, --J3)°(°2 sean & cos® - J3°(° (RX° -B% sendol
En esta férmula:

Jl Yy J3 designan los momentos de inercia del segundo ele
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2% ol

mento con relacidn al segundo eje y con relacién a un eje
que pasa por S perpendicular a este segundo eje;

.o (igualmente denominado "a" por lo demés en la solicitud)
designa el &ngulo de inclinacidén del segundo eje con rela-
cién al primexr eje;

,oX° designa la velocidad de rotacién del segundo elemen=
to alrededor del primer eje;

. @o designa la velocidad de rotacién del segundo 2lemen=-
to alrededor del segundo eje, en una referencial fijada
con relacién al bastidor, (1a notacién(3°x, que igualmen-
te se ha utilizado anteriormente, designa la velocidad de
rotacién del segundo elemento alrededor del segundo eje

en una referencial ligada con el plano que contiene el pri-
mer eje ¥ ol segundo eje; entre @on-y_po se tiene la rela-
cién pO* = [30 -o°%) Esta férmula de la intensidad del
momento del par giroscépico que resulta del conjunto de
fuerzas de inercia: ésta exige hacer las observaciounes
siguientes:

a) ha sido descrita en dos partes, de manera que se hace
aparecer en la primera parte la contribucién de los efec-
tos de inercia que se pueden calificar de teentrifugos:

en efecto, cuandoCX°=[3°, la segunda parte de la expresién
desaparece: no queda mis que una primera parte, independien
te del valor de la velocidad de rotacién del segundo ele=-
mento alrededor de su eje de revolucidén (el segundo eje).
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Erenrbe nivii

i

Obsérvese que en general, en las transmi-
siones segtin el invento x° # (30 (@oae-_’é 0).
b) la expresién del momento del par giroscépico es una
suma algebraica: por consiguiente, este par puede, depen-
diendo del valor de cada uno de los parémetros:
- o bien aplicar al segundo elemento contra el primero;
- o0 bien por el contrario oponerse a que el segundo olemen
to pase a apoyarse sobre el primero.

Dicho de otro modo, los diferentes parime~
tros tales como:
- la forma de la nuez (J1’ JB);
- la velocidad de rotacién (&%, B°),

- el 4ngulo del movimiento cénico (a) o),

i deben, para cada variante de realizacién, estar dimensioc-

nados de manera que se obtenga un par gue tenga un santi-
do y una intensidad suficientes para bloquear al segundo
elemento contra el primer elemento, con una presién de con
tacto en relacién con la potencia a transmitir por la trans
misién.

Por "medios giroscépicos", se pretende de-
signar todos los parimetros de estructura y todos los pa=-
rémetros cinemdticos del setundo elemento que influyen so-
bre la intensidad y la direccidén del par giroscépico.

E1l célculo de los medios giroscépicos (es
decir el cilculo de los parfmetros de estructura y de ci-
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nematica del segundo elemento) esté al alcance de un téc-

nico en la materia: en particular, éste puede utilizar,

en el caso de clertas variantes de realizacién, la férmu=-
la anteriormente expuesta; el célculo de los medios giros-
cépicos esté al alcance del técnico en la materia, no obs-
tante en la medida en que, conforme a una de las caracte-
risticas principales del invento, é&ste haya recibido ins-
trucciones de utilizar el par giroscépico creado por estos
medios con el fin de aplicar con una fuerza suficiente -

- funcién de la potencia a transmitir - al segundo elemen=-
to contra el primero.

De modo preferente y segln una carecteris-
tica subsidiaria del invento, el primer elemento es mévil
en rotacién alrededor del primer eje; en el caso de esta
variante de realizacién, un sistema de ligazén mecénica,
asociado con los &4rboles de toma de movimiento, liga dos
cualesquiera de las velocidades de rotacién siguientes:
las del segundo elemento alrededor del segundo eje, las
del segundo eje alrededor del primer eje, las del primer
elemento alrededor del primer eje.

Esta disposicién presenta ventajas particu-
lares. Por ejemplo, en ciertos casos de ligazénes, se ob-
tiene la velocidad maxima de salida para un 4ngulc a nulo,
1o cual comstituye el equivalente de una toma directa; el

primer elemento Yy el segundo elemento giran con la misma
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velocidad, y ya no hay desplazamiento de los dos puntos
de contacto sobre las pistas de rodaduraj resulta de ello
que las pérdidas en los contactos de fricecién de rodadura
v el desgaste de estas superficies se anulan, teniendo lu-
gar los contactos segin dos circulos. Ademés, tal como es
sabido, por variar el par giroscépico en funcidén del &ngu-
lo a y de las velocidades del sesgundo elemento alrededor
del segundo eje, y del segundo eje alrededor del primer
eje, la ligazén mecénica permite, por consiguiente, modi-
ficar la evolucién del par giroscépico en funcién de la
velocidad de salida; permite por lo tanto obtener pares
de salida disponibles, mejor adaptados a los diferentes
casos de utilizacién (par constante, potencia comstante,
ete).

Preferentemente y seglin una caracteristica
subsidaria del invento, con el fin de facilitar igualuen~
te el equilibrado del par de origen giroscépico:

- por una parte, el primer elemento comprende dos pistas
de rodadura simétricamente dispuestas con relacién al pla-
no perpendicular al primer eje, en el punto de concurren-
cia del primer eje y del segundo eje;

= por otra parte, el segundo elemento comprende dos pi§tas
de rodadura simétricamente dispuestas con relacién al pla-
no perpendicular al segundo eje que pasa por el punto de

concurrencia del primer eje ¥y del segundo eje. Seglin una
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caracteristica complementaria del invento, con el fin de
permitir hacer variar la relacién de transmisién, el pri-
mer elemento est4d compuesto de dos semipartes que compren-
den cada una respectivamente una de las pistas de rodadu-
ra del primer.elemento; estas dos semipartes estan ligadas
en rotacién y son méviles axialmente una con respecto a
la otra segin la direccién del primer eje.

Esta disposicién permite hacer corresponder
un 4ngulo z con cada posicién axial relativa de las dos
partes méviles, lo cual, en combinacién con el par de ori-
gen giroscépico, comstituye un medio de regular el Angulo
a del primer eje y del segundo eje, y por lo tanto hacer
variar las velocidades relativas de los &rboles del dispo-
sitivo de transmisién; obteniéndose preferentemente el mo-
vimiento y la inmovilizacién de las dos partes méviles por
unos medios hidréulicos.

Segin otra caracteristica subsidaria del
invento, con el fin de permitir el desplazamiento axial
de las dos semipartes que componen el primer elemento, es-
tas dos semipartes comprenden cada una un sistema de pare-
des radiales que delimitan entre ellas una cémara estanca
destinada a recibir un flufido a presidén.

En una variante de realizacién més particu-
lar del invento, y segin una caracteristica complementaria:
- el segundo elemento est4 montado sobre un soporte con
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relacién al cual es libre de girar alrededor de su segun-

do eje;

- el soporte esti ligado en rotacién con un Arbol de toma

de movimiento y estd articulado con relacién a este &rbol

de toma de movimiento alrededor de un eje de basculamiento
perpendicular al plano que contiene el primer eje ¥y el se-
gundo eje, en su punto de concurrencia.

Esta disposicién tieme como ventaja evitar
en todos los casos que los apoyos que soportan al-éibol
de toma de movimiento ligado con el soporte estém cargados
por los esfuerzos que resultan de las presiones de contac-
to entre las pistas de rodadura, Preferentemente, en el
caso de esta variante de realizacién particular:

- ol oje de basculacién del soporte esté situado sobre una
prolongacién del 4rbol de toma de movimiento del soporte,
especialmente inclinado con relacién al primer eje;'

- la prolongacién esté aplicada en una porcién mandriliada
del soporte;

-~ la porcién mandrilada, deo forma prismAtica, tiene como
eje longitudinal el segundo eje y diverge a una ¥y otra par-
te del punto de concurrencia del primer eje y del segundo
eje.

Preferentemente, la prolongacién de forma
prismética tiene dos caras sensiblemente planas, paralelas
al plano que contiene el primer eje ¥y ol segundo eje; es-
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tas caras planas estén en contacto deslizante con las ca-
ras correspondientes de la porcién mandrilada prismitica
del soporte.

Ventajosamente, y seglin otra caracteristica
complementaria del invento, con el fin de mejorar el equi-
librado de los pares de origen glroscépico, se asocian dos
trensmisiones concebidas de manera tal que posean pares
giroscépicos sensiblemente iguales y de sentidos opuestos.
Preferentemente, a este fin, los segundos ejes de ﬁada una
de las dos transmisiones est4n inclinados en oposicién en
un mismo &ngulo comn relacién al primer eje.

Otras caracteristicas del invento se dedu-
cirsn de la lectura de la descripcidén que va a seguir de
algunos ejomplos de realizacién, con referencia a los di-

bujos anejos, en los cuales:

La figura 1 es una seccién axial de un va-
riador mecénico de friccién, cuyo elemento intermo girato-
rio est4 en posicién meridiana.

La figura 2 es una seccién seglin la linea

II-II de la figura 1.

La figura 3 es una seccién segin la linea

III-IIT de la figura 1.

Las figuras 4 y 5 son vistas en seccidén
axial parcial que muestran superficies de friceién gue son
variantes de las de la figura 1.
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Las figuras 6, 7, 8 y 9 son vistas en sec-
cién axial parcial que muestran diversas superficies de
friccién de tipo diferente del de las figuras 1, 4 y 5.

Las figuras 10 y 11 son vistas en seccién
axial parcial de variadores con tres &rboles, entre dos
de los cuales esté previsto un acoplamiento en rotacién
por medio de trenes planetarios de engranajes con rela-
cién constante en la figura 10 y con relacién variable
en la figura 11.

La figura 12 es una vista en seccién axial
de un variador cuyos treé 4rboles est4n unidos entre si
en rotacién a través de un tren planetario de engrana-
Jes.

La figura 13 es una vista en seccifn axial
de un mecanismo de transmisién compuesto de dos variado-
res,

El variador segin el invento mostrado en
la figura 1 comprende un bastidor A sobre el cual esté
montado, por intermedio de rodamientos 29, 31, un cérter
1 en cuyo interior estén alojados dos elementos 2, 3 en

unién de arrastre por friccién.

El primer elemento 2, o caja envolvente, .
que es de revolucidén alrededor de un primer eje, designa=-
do con 7, y esté enchavetado en 6a sobre el carter 1, es-
t4 constituido por dos semicajas envolventes huecas L, 5
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que estén enchavetadas en 6 para no tener desplazamiento
relativo m&s que segin la direccién del eje general T del
variador. Las dos semicajas envolventes 4, 5 presentan,
cada una, una superficie de friccidn interior céncava 8,

9 que esté destinada a cooperar con el segundo elemento

3, o nuez, que es de revolucién con relacién a un segundo
eje, designado con 12, que forma un fngulo a con 91 aje

7. Las dos superficies de friccién 8, 9 son idéntiéaé y
simétricas con respecto a un punto S situado sobre el eje
7 v sobre el eje 12 y con respecto a un plano 10 perpendif
cular al eje 7 y que pasa por S. Este plano 10 estd fija-
do de manera que las semicajas envolventes L4, 5 deben des
plazarse simétricamente con relacién a é&l.

La nuez 3, que es de una sola pleza y esta
alojada en el espacio interno delimitado por las dos. semi-
cajas envolventes 4, 5 presenta un escariado cilindrico
11 de eje 12 que constituye el camino de rodamiento exter-
no de dos coronas de agujas 14 cuyo camino de rodamiento
interno esti formado en la superficie cilindrica, de eje
12, de un soporte 13, de manera que este soporte 13 y la
nuez 3 pueden gilirar unoc con relacién a la otra alrededor
del eje 12,

Tal como se muestra en las figuras 1 ¥y 2
el soporte 13 presenta un escariado 15 de doble divergen-
cia, que es coaxial con el eje 12 y simétrico con regpec~
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to al punto S.

Cada semiescariado divergente del escaria-
do 15 tiene la forma de un prisma recto con bases trape-
zoidales paralelas al plano meridiano definido por los e-
jes 7 y 12, cuya mayor seccién terminal 15a, rectangular,
estd& situada sobre un extremo de soporte 13 y cuya otra
seccién terminal, 15b, més pequefia e igualmente rectangu-
lar, est4i situada en el plano 16 que pasa por el puats S
y perpendicular al eje 12.

La seccién pequefia 15b, comdn a las dos par-
tes del escariado 15, esti atravesada por la prolongacién
prism4tica 17, por ejemplo de seccién cuadrada, de un ar-
bol 18 de eje 7 que pivota en el cirter 1 por intermadio
de un rodamiento 30.

La prolongacién 17 est4 inclinada sobre el
eje 7. Su eje 17a pasa por el punto S y forma un angulo
b con el eje 7. Sobre la figura 1, el eje 172 ha sido re-
presentado en el plano de la figura pero, cuando gira el
&rbol 18, describe un cono de vértice S cuyo dngulo en el
vértice es 2b.

£l soporte 13 estd unido con la prolonga-
cién 17 mediante una chaveta o pasador cuyo eje 22 pasa,
por el punto S y es perpendicular a los ejes 7 vy 12. La
chaveta de eje 22 es solidaria por ejemplo con la prolon-
gacién 17 y estéd recibida libremente en rotacién en el so-
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porte 13. Su papel es el de centrar al soporte 13 sobre
el punto S.

El1 soporte 13, y con 61 la nuez 3, puede
bascular por lo tanto alrededor del eje 22 de la chaveta
para que el éngulo 2 formado por los ejes 7 ¥ 12 pueda
variar entre un valor méximo y el valor nulo., Por no ci-
tar mis que un caso por ejemplo, el valor méximo b + ¢ del
&ngulo a en el caso del basculamiento segin la flecha £
de la figura 1 esté definido pox el contacto de dos caras
15c de los semiescariados respectivos del soporte 13, in-
clinados en el &ngulo ¢ con respecto al eje 12, pero pa-
ralelos uno a otro, con las caras correspondientes dél
prismas 17.

El arrastre del soporte 13 por la prolon-
gacién 17, © reciprocamente, se efectta, no mediante la
chaveta de eje 22, sino por las caras paralelas 15d, 17b
on contacto mituo del escariadoc 15 del soporte 13 ¥ de la
prolongacién 17, tal como se miestra en la figura 2.

Para cooperar con las superficies de fric~
cién interiores céncavas 8, 9 de la caja envolvente 2,
1a nuez 3 presenta en sus extremos respectivos dos super-
ficies de friccién exteriores convexas 19, 20 que son de
revolucién alrededor del eje 12 ¥ simétricas con respecto
al plano 16.

Las superficies 19, 20 de la nuez 3 coope=
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ran respectivamente con las superficies 8, 9 de la caja
envolvente 2 en dos puntos P1, P2 que describen por un la-
do sobre las superficies 19, 20 en el curso del movimiento
relativo de los elementos 2, 3 dos circulos de sje 12 ¥y
de radios iguales R1, que son simétricos con respecto al
plano 16, y por otro lado sobre las superficies 8, 9 otros
dos circulos Ci1, C2 de eje 12 y de radios iguales R2, que
son simétricos con respecto al plano 10.

De manera general, en la presente descrip-
cién y en las reivindicaciones estos radios R1 ¥ Rz se-
r4n definidos como los radios de giro respectivamente del
primer elemento 3 alrededor de su eje 12y del segundo ele-
mento 2 alrededor de su eje 7, cualquiera que sea la posi-
cién de los puntos P1, P2 a lo largo de las lineas meri-
dianas definidas por la interseccién del plano meridiano
que contiene los ejes 12 y 7 con las superficies 8, 2 y
19, 20. La variacién de la proporcién del radio K1 al ra-
dio R2, por cualquier medio que sea, permite la variacién
de la proporcién de las velocidades angulares del elemen-
to 3 alrededor de su eje 12 a la del elemento 2 alrededor
de su eje 7.

Seglin un modo de realizacién particular,
las superficies 19, 20, tienen, en seccién meridiana, un
perfil circular de radio meridiano constante r1 para cons-
tituir toros, mientras que las superficies 8, 9, igualmen-
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te en seccién meridiana, tienen un perfil cuyo radio de
curvatura meridiano r2 disminuye a medida que uno se va
alejando del eje 7, para formar superficies de aspecto
térico.

De manera general en la presente memoria
descriptiva y en las reivindicaciones la expresién aspec-
to térico caracteriza superficies de revolucién ccn ra-
dio de curvatura meridiano ri o r2 variable.

La rotacién de la nuez 3 alrededor de su
eje 12 estd unida con la de un 4rbol 21 de eje 7 que pi-~
vota en el cArter 1 por intermedio de un rodamiento en el
lado opuesto al Arbol 18 y que es coaxial con este Arbol,
La unién entre el 4rbol 21 y la nuez 3 se efectda, por
intermedio de una junta homocinética 23 del tipo RZEPPA,
conforme en su principio a la patente de los Estados Uni-
dos 2.902,84l, pero modificada para adaptarse a la presen-
te construccién, Comprende ruedecillas 24 aplicadas en
las gargantas 80, 81 formadas respectivamente en la masa
de la nuez 3 y en la prolongacién 82 en forma de tulipa
del Arbol 21 provisto ademés de un anillo esférico cénca-
vo 83 en contacto deslizante con una corona esférica con-
vexa 84 retraida o formada sobre la parte central de la
nuez 3, de manera que se constituye una rétula de centra-

do de la nuez 3 con relacién a la tulipa 82, En cada rue-

decilla 24 se aplica la parte central 86, que forma rétu-
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la, de un véstago de guia 87, cuyos extremos esféricos 838,
89 estén aplicados en alojamientos de ejes radiales 91,
92 previstos respectivamente en ia nuez 3 ¥ en la tulipa
82. De este modo el centro de las ruedecillas 2 esté
mantenido sensiblemente en el plano bisector 25 del die-
dro formado por los planos 10, 16,

Por el lado del &rbol 18, las semicajas
envolventes 4, 5 forman paredes radiales 4be, 5a, que de-
limitan una cémara amular 32. La pared radial 52 tex-
mina en un manguito cilindrico 26 que desliza axialmente
sobre el &arbol 18 con interposicién de juntas téricas
28, EL borde intermo de la pared radial 4g desliza axial
mente sobre la superficie externa del manguito 26 con
interposicién de una junta térica 33.

Para modificar la posicién axial re}afiva
de las semicajas envolventes 4, 5, es decir para hzcer
variar el &ngulo a, pueden utilizarse medios mecénicos,
hidréulicos, electromagnéticos, electromecénicos, etc.

Se va a describir a titulo de ejemplo una soluecién por
medios hidréulicos.

Sobre el bastidor A est4 unida mediante per
nos en 95 una cubierta 96 atravesada pOT el &rbol 18 y en
1a cual est4 formado un empalme 97 de conexién con un ma-
nantial de liquido, empalme que comunica por un canal ra-
dial 98 formado en 96 con una garganta anular 99 que ro-=
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dea al Arbol 18 y que es hecha estanca por juntas téricas
100. Esta garganta anular 99 estd unida con la cémara
anular 32 por dos canales radiales 101, 102 y un canal
axial 79 formados en el &rbol 18 asf como por un canal ra
dial 103 formado en el manguito 26, Los canales radiales
102, 103 desembocan en una garganta anular 104 que rodea
al &rbol 18 y es hecha estanca por juntas téricas 28,

ELl volumen de liquido introducido en la céh-
mara 32, a partir del manantial, determina imperativamen-
te la posicién axial relativa de las dos semicajas envol~
ventes 4, 5. -

Por el lado del &rbol 21 estéd fijada, por
atornillamiento en 106 sobre la parte tubular que forma
ol Arbol hueco 105 del cérter 1, una brida 107 para toma
o entrada de movimiento rotativo coaxial con el eje 7.

La fuerza necesaria para el arrastre por
friccién, al nivel de los puntos P1, P2, es creada pur
el par giroscépico que se establece alrededor del eje 22
perpendicular en S al plano giratorio de los ejes 12 vy 7
(flecha £) y que es funcién:

- de la velocidad de rotacién del &rbol
18 alrededor del eje 7

- de la velocidad de rotacién de la nuez
3 alrededor de su eje 12

- del momento de inercia de la nuez 3 al-
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rededor de su eje 12

~ del momento de inercia de la nuez 3 al-
rededor de un eje contenido en el plano 16

- del &ngulo a.

Los momentos de inercia principales de la
nuez 3 se escogen de manera que este par tienda a hacer
bascular a la nuez 3 ¥ a aplicarla simulténmeamente contra
las dos semicajas envolventes 4, 5, cuya posicién axial
relativa define asi la orientacidn angular del conjunto

13, 14, 3, vy por consiguiente el valor del &ngulo a, cons-

_tituyendo el liquido contenido en la cimara 32 un tope

liquido incompresible, de manera que las semicajas envol-
ventes 4, 5 no pueden separarse. La variacién del éngulo
a no puede obtenerse por lo tanto mds que por variacién
de la posicién axial de las semicajas envolventes hy 5 ba-
jo el efecto de la variacién del volumen liquido en la ca-
mara anular 32. '

En funcionamiento, en el caso mAs general,
cuando los 3 &rboles 18, 21, 105-107 son giratorios, y de-
nominandoX a la velocidad de rotacién del Arbol 18 alre-
dedor de su eje T, p a la velocidad de rotacidén del &r-
bol 21 alrededor de su eje 7, V&' a la velocidad de rota-
cién de las dos semicajas envolventes 4, 5, alrededor de
su eje de revolucién 7 (idéntica a la velocidad de rotacién
del chrter 1-105-107 alrededor de su eje 7), Rl a la dis-
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tancia que separa a cada uno de los dos puntos de contac-
to del eje 12 de la nuez 3, R2 a la distancia que separa
a cada uno de los dos puntos de contacto del eje general
7 de la mAquina, la ecuacién general de las velocidades
se escribe del siguiente modo:
W - &, 0& - ﬁ) x (R1/R2) = 0, siendo variable los ra-
dios R1 y R2 cuando varia el éngulo a.

En el caso muy particular en que se admi -
te por ejemplo que el Arbol 18 es motor, que el &rbol 21
es receptor y que el Arbol 105-107 esté bloqueado en ro-
tacién, el 4rbol 18 imprime un movimiento de rotacién al-
rededor del eje 7 al soporte 13 cuyo eje 12, inclinado en
el 4ngulo a con respecto al eje 7, describe un cono de
vértice S y con un éngulo en el vértice 2a., La nuez J es-
t4 sometida al mismo movimiento cénico que el soporte 13,
pero est4 libre en rotacién alrededor de su eje 12, por
causa de los rodamientos 14, Por estar aplicada automati-
camente en dos puntos Pt1, P2, en contacto con las dos se-
micajas envolventes L4, 5 bloqueadas en rotacién, la nuez
3 es arrastrada alrededor de su eje 12, por reaccién, con
unea velocidad de rotacién diferente de la del &rbol 18,
Esta velocidad es funcién del éngulo a y es comunicada por
la junta 23 al Arbol de salida 21. En este caso particular
la velocidad de salida‘é est4 ligada con la velocidad de
entrada « por la relacién: p = & (1 - rR2/R1).
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En el caso muy particular en que se admi-
te por ejemplo que el &rbol 18 es motor, que el Arbol
105-107 es receptor y que el &rbol 21 ost& bloqueado en

rotacién, el Arbol 18 imprime un movimiento de rotacién

. alrededor del eje 7 al soporte 13 cuyo eje 12, inclina-

do en el &ngulo a con respecto al eje 7, describe un co-
no de vértice. S y de 4ngulo en el vértice 2a. La nuez 3
ests somebida al mismo movimiento cémico que el sopoxte
13 pero no puede girar sobre s mismo alrededor de su
eje 12 por razén de su unién homocinética con el &rbol

21 bloqueado en rotacién. Por estar aplicada a los dos
puntos P1, P2 en contacto con las dos semicajas emvolven-
tes 4, 5, la nuez 3 arrastra a éstas con una velocidad

de rotacién diferente de la del &rbol 18, Esta velocidad
es funcién del angulo a ¥y es comunicada por enchavetado
6a al chrter 1 y por lo tanto a sus prolongaciones 105~107.
En este caso particular, la velocidad de salida W esté

ligada con la velocidad de entrada of por la relacién:

W =& (1 - RI/R2).

Est4 previsto, tal como se indica en las
figuras 1, 4 a 9, recurrir a categorias de puntos de con-
tacto Pi, P2 diferentes asi como a formas de superficies

de revolucién 19, 20 del primer elemento 3 y de superfi-

cies 8, 9 del segundo elemento 2 adaptadas a las diferen-
tes aplicaciomes tomadas en consideracién.
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En efecto los dos puntos de contacto P1,

P2 pueden ser tales que R1 sea superior a R2 tal como se
indica en las figuras 1, 4 vy 5 lo cual hace que el par
giroscépico tienda a separar una de otra a las dos partes
4, 5 del elemento 2, o tales que Rl sea inferior a R2 tal
como se indica en las figuras 6 a 9 lo cual hace que el
par giroscépico tienda a aproximar una de otra a las dos
partes 4,5 del elemento 2, conduciendo ademés la eleccitn
de una u otra de estas categorias de puntos a margenes de
variacién de velocidad diferentes para las mismas amplitu=-
des de variacién de la proporcién R1 sobre R2 asi como a
aparatos con volimenes ocupados diferentes.

La eleccién de diferentes formas posibles
para las superficies de friccién 8, 9 y 19, 20 de los daos
elementos 2 y 3 en contacto conduce a leyes diferentos de
la evolucién o variacién de la potencia en funcién del mar-
gen de variacién de la velocidad de salida asi como 2 ii-
veles de rendimientos diferentes lo cual permite adaptar
el variador de velocidad a cada aplicacién particular. La
caracterizacién de las formas de estas cuatro superficies
de friccién idénticas dos a dos puede efectuarse segin la
teorfia conocida de Hertz por el examen para cada superfi-
cie considerada de los tamafios y de los signos de los dos
radios de curvatura denominados principales ¥y definidos
en el punto de contacto considerado en dos planos diferen-
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tes, que pasan por este punto de contacto, El primero de
estos planos es meridiano, es decir pasa por el eje de re-
volucidn de la superficie considerada para definir los ra-
dios de curvatura denominados meridianos en el punto de
contacto (r1 y r2 para las superficies 19, 20 por un la-
do v 8,9 por otro lado, tal como se indica en la figura
1). El segundo de estos planos es perpendicular al prsce=-
dente ¥y contiene la normal comin a las dos superficises en
el punto de contacto (trazo III-III en la figura 1) v per-
mite definir los radios de curvatura denominados transver-
sales al punto de contacto (r3 v 4 respectivamente para
las superficies 19, 20 por umn lado y 8,9 por otro lado,
tal como se indica en la figura 3). Los signos negativos
son asignados a los radios de curvatura que corresponden
a una linea de superficie céncava en sl plano considera-
do, y los signos positivos son asignados a los radios de
curvatura que corresponden a una linea de superficie con-
vexa en ol planoc considerado, A titulo de ejemplo en la
figura 1, siendo convexa la linea meridiana de 19 ¥y 20,

r1 es positivo, y siendo céncava la linea meridiana de 8
v 9, r2 es negativo, en la figura 3 situada en el plano
perpendicular transversal, siendo convexa la linea trans-
versal T3, r3 es positivo, y siendo céncava la linea trans-
versal T4, rlt es negativo, En este caso particular, las
superficies 19, 20 caracterizadas porque r1 y r3 son posi-
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tivos son denominadas convexas-convexas, y las superficies
8, 9 caracterizadas porque Ir2 ¥ rlt son negativos son deno-
minadas eéncavas-céncavas, debiendo satisfacer estos ra-
dios principales las dos condiciones r1<{r2y r3 <{xh. Se
considera on el dispositivo segin el invento recurrir a
todas las formas de las superficies de friceién 8, 9 y 19,
20 generadas por valores positivos, negativos o infinitos
de uno cualquiera entre los cuatro radios de curvatura prin-
cipales r1, r2, r3, r4. Clertos casos particulares de for-
mas de estas superficies de friccidén estan representados
en las figuras 4 a 9.

En la figura 4 las superficies de friccién
8, 9 formadas sobre las porciones radiales La, 5a son pla-
nas (r2 = 99, ri = c0), mientras que las superficies de
friccién 19, 20 de la nuez 3 que, igual que en la figura
1 son convexas-convexas (r1>0, r3> 0) estén formadas so-
bre collarines de extremo 3a de perfil térico.

En la figura 5 las superficies de friccién
8,9 de las semicajas envolventes 4, 5 son cénvavas-conve
xas (r2{0, T4 >0) y estén formadas sobre los flancos ex-
ternos de resaltos axiales 4d, 5d, que prolongan las por-
ciones radiales 4a, 5a y que penetran en ol interior de
1a nuez 3 en los extremos de esta dltima shuecados a este

efecto, al mismo tiempo que reciben el contacto de los co-

llarines 3a.
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En las figuras 6 a 9, en las cuales Rl <R2,
las superficies de revolucién 8, 9 estan formadas sobre
porciones anulares 4e, 3¢ que estsn unidas con la cara
interna de las porciones cilindricas Lp, 5b de las par-
tes 4,5 del elemento 2. Correlativamente las superficies
de revolucidén 19, 20 estéan formadas sobre collarines té-
ricos 3a, previstos en los extremos axiales de dos rebox-
des 3b, de forma general cilindrica, que se extienden ha-
cia el interior estando enfrentados entre si, a partir de
los extremos del elemento 3. En este caso, tal como se
indica en las figuras 6 a 9, para definir el valor de la
-‘g—;— se realiza un tope hidréulico por la cé~

mara 32, alimentada con liquido ¥y delimitada entre las dos

proporcién

porciones anulares kg, 5e, que deslizan una con relacion
a la otra, de manera que se fija la posicién axial relati-~
va en la cual las dos partes 4, 5 del elemento 2 son cen-
ducidas bajo el empuje ejercido por los collarines 3a del
glemento 3.

En la figura 6 cada una de las superficles
de fricci6én 8, 9 es convexa-convexa (r2>0, rlt >0) mien-
tras que las superficies de friceién 19, 20 son convexas=-
-ééncavas (r1>0, 3L 0).

En la figura 7 las superficies de friccién
8, 9 son planas (r2 =00, rh =o0) y las superficies de frigc
cién 19, 20 son convexas-convexas (r1>0, r3>0).
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En la figura 8 las superficies de friccidn
8, 9 son convexas-céncavas (r2>o0, r4 <0) y las superficies
de friccién 19, 20 son convexas-convexas (r1>0, ¥3>0).

En la figura 9 las superficles de friccién
8, 9 son céncavas-cénocavas (r2X0, 4 £ 0) mientras que las
superficies de friccién 19, 20 son convexas~couvexas
(r1>0, t3>0).

Es evidente que en todos los casos en que
1as superficies de friccién 8,9 del primer elemento no son
planas (figura 1, figura 5, figura 6, figura 8, figuxa 9)
es posible sustituir los perfiles téricos, o de aspecto
térico, que han sido representados, por un perfil cénico
tal como se ha indicado de 1inea de puntos en las figuras
(8a, 92).

Por analogla con un tren planetario ¢lési-
co de engranajes o 1nO, definido por tres elementos prin-
cipales, planetario central, planetario-corona, porsa~sa
télites que lleva uno 0O varios satélites, asumiendo cada
uno de estos tres elementos principales una funcién de en-~
trada (motora), una funcién de salida (receptora), o una
funcién de reaccién (elemento controlado en rotacién uni-
do o no con uno al menos de los otros dos © bloqueado en
rotacién), el dispositivo segtin el invento tiene tres &r-
boles 105, 18 y 21 unido en rotacién con el elemento 3,
que constituyen tres elementos cada uno de los cuales pue-
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de asumir una de las tres funclones plamnetarias, siendo
asumidas cada una de las otras dos funciones restantes por
uno u otro de los dos Arboles restantes.

En particular, enrel caso en que la fun-
cién de reaccién consista en un control en rotacién del
elemento que asume-esta funcidén, este control en rotacién
se puede obtener por ejemplo por una unién en rotacién con
uno v/u otro de los dos elementos restantes.

En consecuencia puede estar previsto en
el dispositivo segin el invento acoplar uno cualquiéra de
los tres arboles 105, 21, 18 bien con uno cualquiera de
los otros dos (figuras 10 y 11), bien con los otros dos
(figura 12) por medios de acoplamiento que pueden estar
constituidos por ejeﬁplo por trenes planetarios de engra-
najes o mno,

La figura 10 representa la seccién meridia-
na parcial del dispositivo de la figura 1l en el que ha
sido prevista una unién en rotacién emntre los &rboles coa-
xiales 1-105-107, v 18 de manera que las velocidades angu-
lares de estos dos Arboles estén en umna proporcién cons-
tante dada cualquiera que sea R1/R2. A este efecto, el
&rbol 18 de eje 7 pivota libremente en una pieza anular..
111 de eje 7, solidarizada en 117 con el bastidor A, ¥
por lo tanto blogueada en rotacidén, por intermedio de ro0-
damientos 118. El c&rter 1-105-107 pivota libremente al-
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rededor del eje 7 por rodamientos 29 soportados por la pie-
za anular 111 solidaria del bastidor A, El cArter girato-
rio 1-105-107 es solidario en rotacién por 116 alrededor
del eje 7 de una pieza anular 110 de eje 7 que lleva sobre
su parte interior dientes de engranajes para constituir

la corona del tren planetario de unién.

El 4rbol 18 de eje 7 es solidario en yrota-
cién con un plato 114 que lleva sobre su contorno dientes
de engranajes para constituir el planetario central dei
tren planetario de unién, El planetario central 114 y el
planetario corona 110 estén unidos en rotacién por inter-
medio de uno o varios satélites 113 con engranajes que-pi-
votan libremente con relacién a su Arbol 112 de eje 1i5
por medio de rodamientos 119, por ejemplo del tipo de wgu-
jas. Los Arboles 112 son solidarios de la pieza anular
111 que desempefia el papel del porta-satélites bloqueado
en rotacién. Los &rboles 105 y 21, no representados, per-
manecen dispuestos y accesibles tal como se representa en
la parte derecha de la figura 1. El gobiernmo de la posicidén
axial de las dos partes 4, 5 del elemento 2 se efectda por
ejemplo por medios hidr4ulicos como en el caso de la figu-
ra 1 por el empalme de conexién 97 con un manantial de
1{iquido.

La figura 1l representa una secclén meri-
diana parcial del dispositivo de la figura 1 en la cual
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ha sido prevista una unién en rotacién entre el cérter gi-
ratorio 1 y el Axbol coaxial 21 que permite la variacién
de la proporcién de las velocldades angulares de estos dos
elementos cuando R1/R2 varia. En este caso particular los
dos elementos 1 y 21 estén unidos entre ellos en rotacién
a través de un tren planetario de engranajes para consti-
tuir un cuarto &rbol 120 de eje T gque asume una funcidén
de entrada o de salida. Entonces el Arbol 21 ya no es ac-
cesible directamente por el exterior como en la figufa 1,
sélo subsisten los &rboles 18 como sobre la parte izquier-
da inalterada de la figura 1, y el &rbol 120, coaxiales,

y que se reparten entre si las funciones de entrada o de
salida y reciprocamente.

El carter 1 pivota libremente alrededor de
su eje 7 por intermedio de rodamientos 27 soportados poxr
el arbol 21 de eje 7, como en la figura 1, y de una pleza
anular 121 unida en rotacién por 122 con este carter 1.
constituyendo esta pleza anular 121 el porta-satélites del
tren planetario de unién. £1 Arbol 21 es solidario en To-
tacién de un plato 127 que lleva sobre su contorno dientes
de engranajes que cooperan con los dientes de engranajes
de uno o varios satélites 125 de eje 124 que pivotan libre-
mente con relacién a su Arbol por intermedio de rodamientos
126, por ejemplo agujas. Los &rboles 123 de estos satéli-

tes son solidarios de la pieza anular giratoria 121. El
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4rbol 120 esté prolongado por un manguito 130 que pivota

a la vez en el bastider A por rodamientos 121 ¥y alrededor
del Arbol 21 por rodamientos 128, llevando la prolonga-
cién de este manguito 130 de eje 7 en su parte interna dien
tes de engranajes que cooperan con los del o de los saté-
lites 125.

La figura 12 representa una nueva disposi-
cién del variador de la figura 1 en la cual los tres Ar-
boles 105, 21 y 18 estén unidos en rotacién con los tres
elementos constitutivos de un tren planetario de engrana-
Jes, permaneciendo al mismo tiempo accesibles direntamen-
te desde el exterior para asumir cada uno una de las tres
funciones planetarias, de entrada, de salida o de reaccidén.
A este efecto el dispositivo segtiin el invento presenta una
nuez 3 dispuesta para permitir el paso de un lado a otro
de los Arboles 18 y 21. La nuez 3 tiene una vela 3 cons=-
tituida por un cierto ntmero de brazos radiales quo permi-
ten unir su parte externa 3x con su parte interna 3. Bl
&rbol 21 de eje 7 estéa constituido por dos partes 2la ¥y
21b prolongadas por dos tulipas 82a y 82b constituidas en
parte por brazos que pasan entre los brazos radiales de
la vela 3p, estando solidarizadas en 131 estas dos tulipas.
La parte 2la del &rbol 21 estd unida en rotacién por engra-=
najes 134 con una brida de salida 135 de eje 7 y por lo
tanto accesible desde el exterior como en la figura 1, La
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parte 21b del Arbol 21 esté unida en rotacién en 132 con
un plato 133 de eje 7 que constituye el porta-satélites
del tren planetario de unlén, El &rbol 18 de eje 7 estél
constituido por dos partes 18a y 18b cuyas prolongaciones
17¢ y 17£f que atraviesan de una parte a otra al soporte

13 de la nuez 3 estén solidarizadas en 136, La parte 18a
del &rbol 18 es accesible desde el exterior como en la fi-
gura 1. La parte 18b del &rbol 18 es solidaria en rotacién
con un plato 143 de eje 7 que posee eml su periferia dien-
tes de engranajes para constituir el planetario ceatral
del tren planetario de unién. El planetario central 143
engrana con uno o varios satélites 144 de eje 146 y ue
pivotan libremente con relacién a su 4rbol 149 por medio
de rodamientos 149, por ejemplo agujas. Los 4rboles 149
de estos satélites son solidarios del plato porta-sakéli-
tes 133. Estos satélites engranan por un lado con dien-
tes de engranajes formados sobre la cara interna del cAr-
ter 1 para comnstituir el planetario exterior del tren pla-
netario de unién, EL chrter 1-105 gira libremente alre-
dedor de su eje 7 en el bastidor A por intermedio de roda-
mientos 139 y 140, EL &rbol 21 pivota libremente alrede-
dor de su eje 7 por un lado por su prolongacién 133 en‘la
prolongacién 147 solidarizada en rotacién en 148 con el
carter 1 por intermedio del rodamiento 141, y por otro la-
do en el cérter 1 directamente por el rodamiento 142, El
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&rbol 18 pivota libremente alrededor de su eje 7, por un
1ado en el &rbol 105 por el rodamiento 138, y por otro la-
do en la parte 2la del 4rbol 21 por un rodamiento de agu-
Jas 137.

11l gobiermo de la posicidén axial de las
partes 4,5 del elemento 2 estaasegurada por medios hidréu-
licos por introduceién o retirada de liquido en la cémara
anular 32 por intermedio de un empalme de conexién 97 ¥
luego por una serie de canales que conducen desde este em-
palme a la cémara 32 a través del carter 1 y después a tra
vés de su prolongacién 147 y finalmente a través de la
prolongacién cilindrica 150 de la parte 5 del elemento 2.

La figura 13 representa una seccidén axial
de un mecanismo de transmisién constituido por dos Gispo-
sitivos de transmisién segin la figura 1, que tienen el
mismo eje general T Y estan montados uno a continuacién
del otro a lo largo de este eje general, que tienea cus
tres Arboles 105, 21, 18 comunes, ¥ dispuestos de manera
tal que los pares giroscépicos, que permiten la transmi-
sién de potencia entre los olementos 3A, 2A por un lado
y 3B, 2B por otro lado, ¥y que son transmitidos por los
elemantos 2A v 2B al bastidor A sean opuestos y sensible-
mente iguales. A este efecto el mecanismo de transmisién
osti constituido por dos variadores segin el invento que
tienen un cérter 1 comin por unién en 152 de los dos car-
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teres 1A y 1B, prolongéndose este chrter comin como en

la figura 1 por un Arbol 105, solidario de una brida de
salida 107 accesible desde el exterior del mecanismo, Es-
te chrter 1-105-107 pivota libremente alrededor de su eje
7 por un lado en sus extremos en el bastidor A por dos ro-
damientos 31 y 29 como en el caso de la figura 1, por otro
lado en su cenbtro alrededor del Arbol 21 comin a los dos
variadores por intermedio de un rodamiento 153, y de una
pieza anular 151 de eje 7 solidario en 152 del clrter 1.
El &rbol 18 de eje 7 atraviesa el soporte de la nvez 3B
tal como se indica en la figura 12 para terminar pexr una
prolongacién inclinada en la nuez 3JA tal como se indica
on la figura 1. Este &rbol 13 accesible desde el exterior
como en la figura 1, pivota libremente alrededor de su
eje 7 por un lado en el cérter 1 por rodamientos 30 como
en la figura 1, y por otro lado en el Arbol hueco 21 en
el centro del mecanismo por rodamientos de agujas 15k,

El 4rbol 21 de eje 7 que constituye en pri-
mer término en el centro del mecanismo un arbol hueco de
salida o de entrada de la junta homocinética de la nuez
3b, atraviesé a la nuez 3A tal como se indica en la figu-
ra 12 para terminar por un &rbol macizo 21 accesible Qes—
de el exterior como en la figura 1. Iste Arbol 21 pivota
libremente alrededor de su eje 7, por un lado en el centxo
del mecanismo por intermedio de los rodamientos 154 y 153
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respectivamente con el &rbol 18 y el carter 1, y por otro
lado en su extremo libre en el chrter 1-105-107 por inter-
medio de los rodamientos 27.

Los dos variadores dispuestos de esta mane-
ra trabajan en paralelo y no en serie, transmitiendo los
cuatro puntos de contacto P1 y P2 por un lado entre la
nuez 3B y las partes 4B y 58 del elemento 2B, P3 y P4 por
otro lado entre la nuez 3A ¥ las partes La y 54 del ele-
mento 24, transmitiendo cada uno la cuarta parte de la
potencia que pasa a sSu través.

E1l gobiernmo de la variacién de velocidad
simulténea asegurada por medios hidréulicos por los ori-
ficios 97A y 97B hacia las cimaras anulares 324 y 328
esta concebido de manera tal que las nueces 3A y 3T de
ejes 124 y 12B estén inclinadas en oposicién en un md smo
&ngulo a sobre el eje 7. El mecanismo de transmisiér asi
definido comprende como consecuencia de ello tres &rboles
coaxiales 105, 21, 18, que como en el variador de. la figu-
ra 1 pueden asumir, cada uno, una de las tres funcilones
de entrada, de salida o de reaccidén, repartiéndose los dos
4rboles restantes las otras dos funciones restantes.

La presente solicitud que corresponde a la
presentada en Francia, el 13 de Julio de 1973, bajo el
Ne 73 25 788, se acoge a 1os beneficios del articulo 51
del vigente Estatuto sobre Propiedad Industrial.
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RETITVINDICACIONTES

Los puntos de invencién propia y nueva
que se presentan para que sean objeto de esta solicitud
de Patente de Invencidén en Espafia, por VEINTE afios, son
los que se recogen en las reivindicaciones siguientes:

l*,- Dispositivo de transmisién, caracte
rizado porque comprende; a) - un bastidor Aj; b) - un pri
mer elemento 2 que comprende dos pistas de rodadura 8,9
de revolucidn alrededor de un primer ejer7 fijo con rela

cidn al bastidor A, dispuestas a una y otra parte de un

_ plano perpendicular al primer eje 7 en un punto S de es-

te eje; c) - un segundo elemento 3 que tiene un movimien
to alrededor del punto S, estando compuesto dicho movi-
miento: por un movimiento de rotacién del segundo elemen
to de velocidad B°* alrededor de un segundo eje 12 que con
curre con el primer eje 7 en el punto S; por un movimien
to cénico de vértice S, de 4ngulo a, de velocidad A® del
segundo eje 12 del segundo elemento 3 alrededor del pri=-
mer eje 7, comprendiendo dicho segundo elemento 3 dos

pistas de rodadura 19, 20 de revolucidén alrededor del

-Ll.o-



segundo eje 12, dispuestas a una y otra parte del pla-
no que pasa por S perpendicular al segundo eje 12; d) -
drboles de toma de movimiento, estando las dos pistas de
rodadura 19, 20 del segundo elemento en contacto de roda
5 dura con las dos pistas de rodadura 8, 9 del primer ele
mento 2 en dos puntos Pl’ P2 dispuestas a una y otra par
te del primero y del segundo ejes, estando aplicado el
" segundo elemento contra el primer elemento en los dos pun

tos Pl’ P, esencialmente bajo la accidén de un par de ori-

2
10 gen giroscédpico desarrollado en la masa del segundo ele-
mento por unos medios giroscépicos.
2¢,- Dispositivo segin la reivindicacién
1%, caracterizado porque los momentos de inercia del se=
gundo elemento con relacidn a ejes que pasan por S, el 4n
15 gulo a y las velocidades /3°%* del segundo elemento alrede-
dor del segundo eje 12 yO(o del s;gundo eje 12 alrededor
del primer eje 7 estdn dimensionadas relativamente de ma
nera que se desarrolla esencialmente un par de bascula-
miento del segundo elemento de origen giroscépico, que tie
20 ne un sentido y una intensidad suficientes parat - hacer
bascular el segundo elemento alrededor del punto S; - man
tener aplicadas las dos pistas de rodadura del segundo ele
mento contra las dos pistas de rodadura del primer elemen

to en los puntos P1 v P2.

25 2,- Dispositivo segiin la reivindicacién
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22, caracterizado porque a) - el primer elemento 2 es mé -
vil en rotacién con la velocidad W° alrededor del primer
eje 7; b) - las velocidades &%, B°¥*, w® estén dimensiona-
das relativamente por medio de un sistema de ligazén que
liga dos cualesquiera de ellas de manera gue se desarrolla
un par de basculamiento de origen giroscépico cuya inten-
sidad es suficiente para evitar el deslizamiento del segun
do elemento con relacién al primer elemento.

2,- Dispositivo segin la reivindicacién
32, caracterizado porgue el sistema de ligazén estl cons-
tituido por engranajes.

2,- Dispositivo segin una cualquiera de
las reivindicaciones 32 & 48, caracterizado porque el sis~
teoma de ligazén liga las velocidades en una relacién cons-
tante establecida (figura 10).

&,- Dispositivo segin una cualquiera de
las reivindicacioné# 32 6 42, caracterizado porque el sis-
tema de ligazén liga las velocidades en una relacibn varia-
ble (figura 11).

&= Diséositivo seglin una cualquiera de
las reivindicaciones 3%, 4%, 5% 6 6%, caracterizado porque
el sistema de ligazén estd constituldo por un tren plape-
tario.

82,- Dispositivo segin la reivindicacién
72, caracterizado porque dos de los tres Arboles de toma
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de movimiento cénicoX ® del segundo elemento, de rotaclién
Fox del segundo elemento, de rotacién\Vo del primer ele~
mento estin ligados respectivamente, en rotacién, con dos
de los tres 4rboles del tren :planetario, asegurando los
4rboles no ligados entre si del tren planetario y de la
transmisién: uno de ellos, la funcién motriz, y el otro,
la funcién receptora (figura 11).

92,- Dispositivo segin la reivindicacién
7%, caracterizado porque los tres 4rboles de toma e mo-
vimiento cénico X° del segundo elemento, de rotacidn }305‘
del segundo elemento, de rotacién w® del primer elemento
estén ligados respectivamente, en rotacién, con los tres
srboles del tren planetario, asegurando uno de los3 &rbo-

les ligados la funcién motriz y, el otro la funciéun re-

ceptora.
10&,~ Dispositivo segin la reivindicacién

12, caracterizado porque el primer elemento 2 es mévil

en rotacién con la velocidad vvo alrededor del primer
eje 7 v estl ligado en rotacién con un primer &rbol 105
de toma de movimiento de rotacién w®, estando bloqueado
en rotacién el &rbol de toma de movimiento de rotacién
‘3ox del segundo elemento, asegurando uno de los dos &r-

boles de toma de movimiento cénico %° del segundo elemen-

to y de rotacién W° del primer elemento la funcién motriz

y el otro la funcién receptora.

- 43 -



11%,~ Dispositivo segin una cualquiera
de las reivindicaciones 1%, 2%, 32, 4s, 52, 62, 78, 82,
98 6 102, caracterizado porque el centro de gravedad del
segundo elemento, situado en el punto de concurrencia de
5 los ejes de inercia principales del segundo elemento, es
el punto S.
128,- Dispositivo segiin una cualquiera de
las reivindicaciones 1%, 22, 32, 4&, 58, 62, 7%, 8%, 9%,
10% u 112, caracterizado porque el punto S estéd fijo con

10 7 relacién al bastidor A.

132,- Dispositivo segtin una cualquiera de
las reivindicaciones 1%, 28, 32, L&, 52, 62, 78, 8%, 9%,
108, 11% 6 122, caracterizado porque - las dos pistas de
rodadura del primer elemento 2 estéan dispuestas simétri-

15 camente a una y otra parte del plano que pasa por S per-
pendicular al primer eje 73 - las dos pistas de rodadura
del segundo elemento 3 estén dispuestas simétricamerie a
una vy otra parte del plano que pasa por S perpendicular
al segundo eje 12.

20 1h2,- Dispositivo segiin una cualquiera de
las reivindicaciones 1%, 22, 32, 4&,6 52, 6%; 7%, 82, Of,
10e, 112, 122 6 13%, caracterizado porque las dos pistas
de rodadura del primer elemento estén situadas respecti-
vamente sobre dos semivalvas anulares 4, 5: ligadas en

25 rotacién con el primer elemento; . méviles una con relacién
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a la otra en translacidén, segin el primer eje longitudinal
7 al mismo tiempo que quedan a una y otra parte del plano
que pasa por S perpendicular al primer eje 7.

158,~- Dispositivo segin la reivindicacién
142, caracterizado porque las dos semivalvas anulares 4,5
comprenden al menos cada una de ellas una pared transver-
sal (4c, 5a en las figuras 1 a 5; 4e, 5¢ en las figuras
6 a 9) que delimitan, entre ellas, una cémara estanca que
contiene un volumen variable de fldido,

162,- Dispositivo segin una cualquiera de
las reivindicaciones 1%, 2%, 32, 4e, 52 62, 782, 88, g8,
108, 118, 122, 132 6 142, caracterizado porque el sezundo
elemento mévil en rotacidén alrededor del segundo eje 2
estd ligado en rotacién con un segundo 4rbol 21 de toma
de movimiento de rotacidn.

172,-« Dispositivo segin la reivindicacidén
168, caracterizado porque el segundo Arbol 21 es coaxial

con el primer eje 7.

182,.- Dispositivo segiin una cualquiera de
las reivindicaciones 162 6 17%, caracterizado porgue el
segundo elemento y el segundo Arbol 21 estén ligados en
rotacién por una Jjunta universal.

192,- Digpositivo seglin la reivindicacién
182, caracterizado porque el segundo elemento y el segundo
4rbol 21 esté&n ligados en rotacién por una junta homociné-
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tica.

208,- Dispositivo segin la reivindicacién
192, caracterizado porque la junta homocinética del tipo
RZEPPA comprende unos rodillos 2L que estén aplicados en
gargantas 80, 81 del segundo elemento, y una prolongacién
82, en forma de tulipa, del segundo &rbol de toma de movi-
miento 21; estando el centro de gravedad de estos rodillos
2L mantenido sensiblemente en el plano bisector 25 de los
planos 10, 16 respectivamente perpendiculares en S al pri-
mer eje 7 y al segundo eje 12.

212,- Dispositivo segiin una cualquiera de

las reivindicaciones 1%, 28, 3%, 42, 5&, 68, 7%, 8¢, 0%,

-

108, 112, 12, 13%, 1lhe, 15¢, 16z, 172, 18e, 192 6 20%,
caracterizado pérque: - el segundo elemento estéd monvado
sobre un soporte 13 con relacién al cual es libre de .glirar
alrededor de su segundo eje 12; - estando dicho soporte
13 ligado en rotacién con un tercer 4rbol 18 de toma do
movimiento cénico; .articulado con relacién a este Tercer
4rbol de toma de movimiento alrededor de un eje de bascu-~
lamiento 22 perpendicular en S al plano que contiene al
primer eje 7 ¥ al segundo eje 12.

228,- Dispositivo segtn la reivindicacién
218, caracterizado porque el eje de basculamiento 22 del
soporte estA situado sobre una prolongacién 17 del tercer

4rbol de toma de movimiento 18 del soporte, estando apli-
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cada dicha prolongacidén en una porcién mandrilada 15 del
soporte 13, divergiendo dicha porcién mandrilada, de for-
ma prismtica, a una y otra parte del punto S ¥ teniendo
como eje longitudinal el segundo eoje 12.

238,~- Dispositivo segiin la reivindicacién
222, caracterizado porque la prolongacién 17 est4 inclina-
da con relacién a primer eje 7 de un éngulo b.

oz, . Dispositivo segun la reivindicacién
23%, caracterizado porque la prolongacién 17, de forma pris
matica, tiene dos caras sensiblemente planas: .paralelas
al plano que contiene al primer eje 7 vy al segundo eje 12,
en contacto deslizante con las caras correspondientes ae
la porcién mendrilada prismAtica 15 del soporte 13.

258,~ Dispositivo seglin una cualquiera de
las reivindicaciones 212, 228, 23% ¢ 242, caracterizadc
porque el tercer 4rbol18 es coaxial con el primer eje T.

268.~ Dispositivo segin una cualquiera de
1as reivindicaciones 212, 22%, 23%, ohe 6 25%, caracteri-
zado porque, entre la superficie externa, cilindrica del
soporte 13 y una porcién mandrilada cilindrica formada en
el segundo elemento, coaxial con el segundo eje 12, estén
interpuestas dos coronas de rodamiento de agujas.

27t,- Dispositivo segtin la reivindicacién
13%, caracterizado porque en el caso en que las pistas de

rodadura del segundo elemento estén situadas enfrentadas
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entre si y aprieten las pistas de rodadura del primer ele-
mento (figuras 6 a 9) para proporcionar relativamente las
velocidades de rotacién de los 6rganos méviles en robacién,
de manera que se aplique al segundo elemento contra el pri-
mer elemento, la relacién R1/R2 del radio de giro R1 de
los puntos de contacto de las pistas alrededor del segun-
do eje 12 al radio de giro R2 de los puntos de contacto
de las pistas alrededor del primer eje 7 es inferior o
igual a la unidad.

282,- Dispositivo segin la reivindicacién
132, caracterizado porque en el caso en que las pistas de
rodadura del primer elemento estén situadas enfrentadas
entre si y aprieten a las pistas de rodadura del segundo
elemento (figuras 1, 4, 5) para proporcionar relativamen-
te las velocidades de rotacién de las 6rganos méviles en
rotacién, de manera que se aplique al segundo elemens con
tra el primer elemento, la relacién Ri/R2 del radio de
giro R1 de los puntos de comtacto de las pistas alrededor
del segupdo eje 12 al radio.de giro R2 de los puntos de
contacto de las pistas alrededor del primer eje 7 es supe-
rior o igual = la unidad.

298,~ Dispositivo de transmisidn.,

Tal y como se ha descrito en la Memoxia que
antecede, representado en los dibujos que se acompafian y
para los fines que se han especificado.
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J.E.P.

%

Esta Memoria comsta de cuarenta y nueve

hojas escritas a miquina por una sola cara.

Hadrids 98 0CT. 1975

P.A.
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