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ANTECEDEN'TES DEL THVENTO

En la fabricacibn de elementos estructurales tales
como de piezas metdlicas para miquinas, suele ser nece-
sario que el elemento tenga una superficie acabada de

5 un diserio y una forma particularés. Como ejemplo, los
elementos de méquinas que estén destinados a cooperar
"en una relacién de deslizamiento, de engranaje o de
accidén de leva, deben tener superficies cooperantes de
forma precisa. Cuando estas superficies son rectas, cir-
10 culares, o de alguna otra forma com@Gn, la mecanizacitdn
0 el acabado superficial no son demasiado diffciles. No
obstante, cuando la superficie deseada del elemento es
una curva complicada, como por ejemplo, una que tenga
un radio de curvatura constantemente variable, la meca-
- 15 nizacién de la misma resulta a la vez diffcil ¥y costosa,
£i la superficie deseada es una superficie externa,
T se puede usar un torno o maquina de corte similar, Ademés,
; cuando las tolerancias no son de importancia critica, se
puede usar una miquina fresadora. Una miquina fresadora
- 20 es ventajosa por cuanto puede fresar superficies, tanto
externas como internas, sobre una pieza de trabajo.
- ~Cuando las tolerancias son criticas, se suele emplear
una méquina rectificadora. Las maquinas, rectificadoras
pueden producir superficies extremadamente precisas; pero

.25 cuando estas superficies son de forma no usual, el coste
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de construccidén de la maquina para realizar la opera-
¢ibén de rectificado perticular, suele ser prohibitivow
Puede haber nscesidad, por ejemplo, de una serie de
operaciones de rectificado separadas para producir una’
superficie complicada particular, requiriendo cada una
de las opersacionas de rectificado que la pieza de traba-
jo sea alimentada a través de una maquina rectificadora
separada. Ademas, con las méquinas rectificadoras de que
se dispone actualmente, la alimentacidn de la pieza de
trabajo con relacibn a la muela abrasiva de rectificar
es diffcil de controlar, tanto por lo que se refiere a

su direccién de movimiento como a la velocidad de ali-

mentacién mis alli de la muela, Las muelas de diferentes

tamafios requieren en general que ;a pieza de trabajo sea
alimentada a través de diferentes trayectorias, a fin de
producir la misma superficie, Andlogamente, a medida
que la muela se va desgastando durante'una operacién de
rectificado, se han de hacepajustes en la direccidn de
movimiento de la pieza de travajo a fin de mantener el
corte deseado de la superficie. Illo es cierto, en par-
ticular, cuando se desea una superficie curvada. Ademés
de los problemas que se plantean con las nuelas de dife~
rentes tanafios, cualesquiera cawbios en la velocidad

de alimentacidn de la pieza de trabajo con relacién a

la muelshiectan perjudicialmente tanto al rendimiento de



la operacién como a la calidad de la superficie acaba-

da. Diferentes velocidades de rectificado producen di-

ferentes acabados de la superficie. Ello, a su vez, ha-

ce necesario volver a tratar la pieza de trabajo para
5 lograr uniformidad.

AESUMEN DEL IRNVENTO

De acuerdo con los principios del preseate inven-
to, el solicitante ha proporcionado una méquina recti-
ficadora mejorada para rectificar a dimensiones extrema-
10 damente precisas superficies tanto externas como inter-
nas. La mdquina del solicitante resulta especialmente ade-
cuada para rectificar superficies internas como, por ejem-
plo, la cavidad interna de la parte de cstator de un
motor de tipo Wankel.
15 La superficie de la cavidad del motor de tipo
Wankel es aproximadamente eliptica pero, puesto que mo
es rigurosamente eliptica, se ha tropezado con graves
dificultades para producir la superficie ae un modo
econbmico, sobre una base de produccidén en serie. En el
20 mejor de losicasos, se requieren mliltiples operaciones
de rectificado y pulimentado para producir una pieza
aceptable. Sin una superficie rectificada y acabada con
precisibén, se produce bastante répidamente un desgaste
originado por el rotor accionado intefiormente al apli-

i
25 carse cantra esa superficie., iAdemés, el funcionamiento

2.10-74 * - 4‘ -
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del motor resulta afectsdo perjudicialmente por un
scoplamiento inadecuado del rotor con la superficie
de la pared de la cavidad del estator.,

Hatas desventajag, por cuanto tienen que ver ambas
con la fabricacidén y el mantenimiento del motor, han sido

un factor que ha intervenido en la falta de aceptac. i

' Ce este tipo de motor sobre una base comercial en los

automéviles producidos en serie. El motor del tipo Wan-
kel, sin embargo, tiene grandes ventajas pqQtenciales.
ks un wmotor sencillo, compacto y sin embargo potente.
Ademés, cuando se mecaniza con exactitud la superficie
de la pared de la cavidad interna del estator, el rendi-
miento de funcionamiento es elevado., Factor de gran im-
portancia, en psrticular con el interés que existe hoy
en dia acerca de la ecologia, es que el motor de tipo
Wankel proporciona grandes posibilidades potenciales
para disminuir la contaminacibén del medio ambiente.
Para conseguir todas estas ventajas, sin embargo, e¢s
esencial que la superficie de la pared de la cavidad sea
una superficie de precisibén y que pueda ser fabricada
econémicamente sobre una base de produccidn en serie,

En la construccidn, el aparato de rectificar del
presente invento incluye un miembro de leva anular, una
superficie del cual es idéntica a la superficie de 1a

pieza de trabajo a ser rectificada. Cuando la pieza de



trabajo couprende el estator del motor de tipo Wankel,
la superficie interna del miembro de leva esti puli=-
mentada a un contorno. idéntico al de la cavidad de 1la
pared interna deseada para el estator. La pieza de
5 trabajo estd fija con relacidn al wiembro de leva para
movimiento a través de una tray. ctoria correspondiente
a la superficie contorneada del miembro de leva. Una
muela se aplica a la superficie de la pieza de trabajo
a medida que ésta es alimentada a lo largo de la trayec-
10 toria deseada para realizar la 6peracién de rectificado.
Para efectuar el movimiento de la pieza de trabajo a
través de la traycctoria deseada, un seguidor de acciona~
miento se aplica contra la superficie contorneada del
miembro de leva, efectuando la aplicacién del mismo el
15 movimiento del miembro de leva a medida que se hace ro-
tar el seguidor de accionamiento,

De acuerdo con los principios del presente invento,
el eje geométrico de rotacidn del seguidor de acciona-~
miento se mantiene en un plano que se extiende perpendi-

20 - cular & la superficie del miembro de leva al pasar ésta
artrévés de un punto fijo. La muela est4, ademéds, montada
con su eje geombbtrico de rotacidn dispuesto en este mismo
plano y empujado, en este pPlano hacia la superficie de 1la
pieza de trabajo a ser rectificada. Al ser hecha' rotar la

- 25 Tueda de accionamiento a una velocidad constante, la su-
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perficie de leva serd alimentada a una velocidad cons—
tante a través del punto de aplicacidn con el seguidor
de accionamiento. Este, a su vez, hard moverse a la su-
perficie de la pieza de trabajo a ser rectificada més
alla de la muela, a una velocidad constante, y por tanto
se efectuari el arrangue de material a una velocidad cons~
tante durante la operacidén de rectificadeo. iAdemés, debido
al montaje de la muela con su eje geométrico de rotacién
en un plano perpendicular a la superficie que est& rec—
tificando, el despaste de su superficie de rectificar,
con la consiguiente disminucién de difmetro, no afecta-
ré4 a la operacidén de rectificado, Pueden incluso usarse
muelas de diferentes difmetros, sin que ello afecte a la
operacidén de rectificado y sin originar desviacidén algu-
na con respecto al contorno previamente establecido de=
seado,

BRuVE D CRIPCION DI 103 DIBUJOS

La Fig. 1 es una vista esquemitica del aparato de
rectificar del presente invento;

La Fig. 2 es una vista esquemitica de la leva y der
los medios de accionamiento de sezuidor de leva del pre-
sente invento;

La Fig. 3 es una vista en corte transversal del apa-
rato de rectificar del presente invento, tal como se vé

a través de las lineas 3-% de la Fig. 2;
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La Fig. %4 es una vista en corte transversal del
aparato de rectificar tal como se vé a través de las
lineas 4-4 de la Iig. 2;

La Fig. 5 es una vista en corte transversal tomada
a lo largo de las lineas 5-5 de la Fig. 4;

La Fig. 6 es una vista esquemética de la leva y de
los medios de accionamiento del seguidor de leva de una
realizacién alternativa del aparato de rectificar del
presente invento;

La Fig. 7 es una vista en corte trénsversal de la
realizacidén alternativa del aparato de rectificar, tal
como se vé a través de las lineas 7-7 de la Fig. 63 ¥

La Fig. 8 es una vista en corte transversal de la
realizacidn alternativg del aparato de rectificar, tal
como se vé a través de lus lineas 8-8 de la Fig, o.

D3CRIPCION DE LA RBATIZACION PREFERIDA

Como se ha ilustrado en la Fig. 1, el aparato de
rectificaﬁ del presente invento incluye un miembro de
leva anular 1., Un seguidor 2 de accionamiento de leva
s¢ aplica contra la superficie interna 3 del miembro de
leva, y unos medios 4 de seguidor de guia de leva se
aplican contra su superficie externa para empujarla a
contacto con el seguidor 2. Hay previstos medibs de apo-
Yo 6 para montaje del miembro de leva por un extremo del

mismo y para sujetar la pieza de trabajo 7 en el otro.
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extremo. Una muela 8 se aplica contra la superficie in-
terna 9 de la pieza de trabajo. Para permitir movimiento
de La leva‘a lo largo de una trayectoria correspondiente’
a una superficie %, los medios de apoyo 6 estén montados
en medios de apoyo 10, #1 movimiento del miembro de leva
efectlia un movimiento similar de la pieza de trabajo més
alld de la muela,
kn la realizacidén particular del invento descrita,

el miembro de leva 1 estd construido con una superficie
interna 3 correspondiente a la superficie de la pared
de la cavidad del estator de un motor de tipo Wankel,

Esta forma se ha ilustrado mis claramenie en la Fig. 2. Ll

seguidor 2 de accionamiento de leva se aplica contra la

" superficie interna de la leva en el punto 1l. in este

punto, el seguidor de accionamiento y la superficie in-
terna de la leva son tangentes entre si, La tangente en
ese punto se ha representado por la linea T. Un plano P-1
se extiende perpendicular a la tangente y pasando por el
punto 11, Este plano se extiende ademlds perpendicularmente
a la superficie 3 de la leva por el punbto 11l.

De scuerdo con los principios del presente invento, el
seguldor 2 de accionamiento de leva estd montado con su
eje geométrico de rotucidn 12 dispuesto en el plano P-1.
Ademés, log medios 4 de seguidor de guia de leva que se

aplican contra la superficie externa del miembro de leva
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incluyen un par de ruedas seguldoras 13 y 14. Hstas
ruedas estan montadas con sus ejes geométricos de ro-
tacidén dispuestos en un plano P-2 perpendicular al pla-
no P-1, Los medio: de seguidor de guia estén empujados
contra el seguidor de leva para producir una fuerza re-
sultante que esti en el plano P-1 y que se extiende pa-
sando vor el punto 11. .

La superficie externa del miembro dﬁ leva incluye
sﬁperficies de pista superior e inferior 15 y 16 para
cooperar respectivamente con las ruedas seguidoras 1% y
14. Las ruedas seguidoras estdn a su vez montadas sobre
un miembro de corredera 17. El miembro de corredera es—
t4 contenido dentro de un alojamieﬁto 18 sujeto a la
bancada 19 de la méquina por medios adecuados. El miem—
bro de corredera 17 esti cargado por muelle, por medios
de resorte 20, para empujar a toda la corredera, en el
plano P-1, hacia el punto 1l. De este modo, las ruedas
1% y 14 son presionadas contra las regpectivas secciones
de pista 15 y 16 del miembro de leva, para mantener al
miembro de leva contra el seguidor 2 de acciocnamiento.,

Como s2 ha ilustrado en la Fig. 2, las secciones
de pista superior e inferior del miembro de leva son de
diferentes contornos. El contorno exacto de cada una de
las secciones de pista viene impuesto por la superficie

5. A lo largo de los lados, las superficies se han repre-

- 10 -
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sentado claramente como rebajadas, cada una con res—
pecto a la otra, frente a las partes de la superficie.
interna 3 gque se hacen convexas en oposicién a cédnca=-
vas., Las diferencias de foria entre las secciones dc'
pista, comc se ha ilustrado en la ig. 2, se deben al he-
cho de que se usan un par de ruedas de guia descentra-
das en vez de una sola rueda. Con un par de ruedas, las
mismas estableceran contacto con diferentes puntos peri-
féricos sobre las secciones de pista en cualquier mo-
mento dado al moverse el miembro de leva.

Cuando se estd rectificando la superficie de la pa-
12d de la cavidad del estator de un motor de tipo ‘Wankel,
la superficie serid tal ue tendrld un radio de curvatura
constantemence variable. Ademds, puesto qué las ruedas
seguidoras estin descentradas, las secciones de pista di-
feriréan en forma sobre la totalidad de su periferia. La
diferencia de forma es pequelia, y excepto por los lados
rebajados, no se ha ilustrado en la Fig. 2.

Los medios e apoyo para soportar el miembro de le-
va comprenden wn eje giratorio 21. Unido al extremo in-
ferior del ejec giratorio hay un apoyo 22 al cual esté
atornillado el miembro de leva. El extremo superior del
eje giratorio viene otro apoyo 23 al cual estd unida la
pieza de trabajo 7 para la operacibn de rectificado. K1

eje giratorio tiene libertad para rotar alrededor de su

- 11 -
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eje geométrico longitudinal, y tiene también libertad
para moverse lateralmente durante esta rotacién, a lo
largo de una trayectoria tal como la impuesta por la su-
perficie interna % del miembro de leva. Para este fin, el
eje giratorio incluye una placa 24 de apoyo, circular,
unida al eje giratorio entre sus extremos. La parte pe-—
riférica de la placa de apoyo estd dispuesta dentro de
un alojamiento 25. El alojamiento inclﬁye una pluralidad
de recepticulos superiores e inferiores 26 y 27 frente
a las caras opuestas de la placa de apoyo.

En la realizacién actualmente preferida del invento,
los recepticulos son alimentados con presién de aire pa-
ra que actlen contra los lados opuestos de la placa de

apoyo en el alojamiento 25. Los tamafios de los recepté-

‘culos superiores e inferiores se pueden dimensionar, y/o

se puede regular la presién de aire, para compensar el
peso del eje giratorio y la estructura unida al mismo,
para lograr esa relacibén de flotacién. Alternativamente,
se- puede pre&er”presién hidrdulica. Ademés, se pucde su-
uwinistrar presidén de aire contra la cara inferior de la
phaca de apoyo y se puede proporcionar aceite para man-
tener una relacidn de deslizamiento de la cara superior
de la placa con la pared opuesta del alojamiento. Con
uno u otro tipo de construccidn, se produce un éfecto

de cojinete de empuje que permite la rotacién del eje

- 12 -
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giratorio y el movimiento lateral en un plano perpendi-
cular a su eje geométrico de rotacidén, con un. minimo
de rozamiento.

Para mover la pieza de trabajo més alléd de la
nmuela, para efectuar una operacidn de rectificado, se
alimenta el miembro de leva entre el seguidor de acciona-~

miento y los seguidores de guia, pasando la superficie

- 3 contorneada interna gradualmente a través del punto 11.

Para este fin, el seguidor de accionamiento estéd apoya-
do sobre un extremo de un eje 28 sujeto dentro de un
apoyo 29 de alojamiento de cojinete. £1 otro extremo

del eje esté& provisto de una polea 30, alrededor de la
cual se extiende una correa de accionamiento 31, La .
correa de accionamiento pasa también alrededor de una
pola 32 fija al eje de salida 33 de un motor de acciona—
miento 34. Se usa unrmotor de velocidad constante para
efectuar un giro a velocidad constante del seguidor de
accionamiento,

Al ser hecha rocar el seguidor de accionamiento, su
aplicacién con la superficie interna del miewbro de leva
produce alimentacién del miembro de leva. lLos medios 4
de seguidor de guia que actfian sobre el miembro de leva
retienen al miembro de leva con relacidén gl seguidor de
accionamiento, de modo que 2l punto 11l permanece fijo.

Ademés, la superficie interna del miembro de leva estari
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siempre dispuesta a lo largo de la tangente T cuando esté :

en el punto 1ll, y por ‘tanto serd perpendicular al plano
P~l. Con una velocidad constante de giro del seguidor de
accionamiento 8, la superficie 3 seréd alimentada pa-
sando por el punto 11 a una velocidad constante.

1 uso de un par de ruedas de seguidor de guia
dispuestas en lados opuestos del plano P-l contrarresta
eficazmente las fuerzas de inercia que tienden a hacer
que el miembro de leva gire alrededor del seguidor de
accionamienfo, Yy por tanto desplace el punto 11 fuera
del plano P-l. Se puede usar una sola rueda de guia con
su ejergeométriéo de rotacidén en el plano P-1, como se
describe mis detenidamente en lo que sigue; pero uﬁa
sola rueda requiere una fuerza més considerable para
vencer la tendencia del miembro de leva a rotar alrede-
dor del seguidor de leva,

De acuerdo con los principios del présente invento,
la nuela 8 estéd montada con su eje‘geométrico de rotacidn
dispuesta en el mismo plano P-1 en que esté el eje geomb-
trico de rotacibén del seguidor 2 de accionamiento. Ade-
mds, aunque el eje geométrico de rotacidn del seguidor
de accionamiento estd fijado en el plano P-1, la muela
puede noverse libremente en ese plano hacia y desde la
superficie 9 de la pieza de trabajo. l

La muela, juntamente con su motor de accionamiento

- 14 -
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asociado 35, esti montada sobre una corredera 3%6. Un
husillo de gufa 37 se extiende paralelo al plano P-l
¥ pasa engranando z rosca a través de un miembro de
tuerca 38 unido a la corredera. Se ha vprevisto un =motor
39 de avance por pasos para hacer rotar al husillo. La-
rotacidén del husillo, a su vez, efectiia movimiento de la
corredera y de la muela en el plano P-l,

Con el eje geométrico de rotacidén de la muela
fijo para movimiento en el plano P-l, cualquier caumbio
en el tamafio de la muela o en el desgaste de su super-
ficie de corte no afectard a la operacién de rectifica-
do. Esto se pucde ver mis claramente en la Fig., 2, en
la cual se han ilustrado muelas de diferentes tamafios
en lineas de trazos en 8. Su punto de aplicacién con la
pleza de tratajo corresponderd siempre al punto 11, en
el cual el‘seguidor de acclonamiento de leva se aplica a
la superficie interna del miembro de leva, Como resulta
evidente de la Fig. 2, el tamafio de la muela no haré cuu-
biar la forma de la superficie que se est& rectificando,
puesto que esa superficie estard siempre dispuesta per-
pendicular al plano P-1 en el punto 11,

Ademés, con el movimiento de la pieza de trabajo
que estd fija con relacidén al miembro de leva, una ali-
mentacidn de la superficie % de la leva més alld del

punto 1l a una velocidad constante produciri una veloci-

-

- 15 -



dad constante de alimentacidén de la pieza de trabajo
més alld de la muela. Esto, a su vez, asegurari que
la superficie de la pieza de trabajo a ser rectificada
tendrd un acabado superficial uniforme. Egta velocidad
5 constante de alimentacidn proporcionari ademis una opé—
racibén de rectificado mis eficaz, Yy menor desgaste de
la muela.
Durante el rectificado de la superficie interna de
la pieza de trabasjo, la muela se mueve, ventajosamente,
10 con movimiento alternativo en direccidén vertical. Para
este fin, una corredera 40 movible verticalmente une la
muela abrasiva de rectificar a la corredera 36. La corre-
- dera 40 est& destinada a moverse verticalmente a lo largo
de la corredera 36 bajo la influencia de un mecanismo
... 15 seguidor de leva ilustrado en la Fig. 3. M4s en particu-
lar, la corredera 40 est4 provista de una rueda seguido-
ra 41 que se aplica contra una leva 42. Lﬁ leva 42 esté
fija al extremo del eje de salida de un motor 43, La
e rotacién del eje produce rotacidén de la leva 42, La su-
20 perficie de la leva que se aplica al seguidor 41 esté
convenientemente configurada, siendo por ejemplo, elip-
.tica, a fin de producir el movimiento alternativo verti-
cal deseado de la corredera 40.
El montaje de la muela abrasiva sobre una correde—

2 ra vertical es también ventajoso, por permitir la ele-
9 X

2.10.94 o - 16 -



vacion de la muela para facilitar la introduccidén y la re-
tirada de la pieza de trabajo en el apoyo 2%. Para despla-
zar la corredera hacia arriba se ha previsto un cilindro hi
drédulico y un émbolo 44,

5 Durante el funccionamiento de la mé&quina rectifica-
dora, se une el miembro de leva particular que tiene la su-
perficie conterneada correspondiente a la deseada en la pie-
za de trabajo al apoyo 22. Con la muela subida, se sujeta
‘la pieza de trabajo al apoyo 23. Luego se baja la muela den

10 tro de la pieza de trabajo. La rotacidédn del seguidor de ac-
cionamiento efectfla la alimentacidén del miembro de leva a
lo largo de una travectoria correspondiente a su superfi-
cie contorneada. Se produce un movimiento similar de la pie-
za de trabajo; y se emplea el motor 39 de avance graduado

w5 para alimentar la muela a dentro de la pieza de trabajo.
Se rectifica la superficie de la pieza de trabajo uséndose
el motor de avance por pasos para regular la cantidad de
material que se rectifica en cada pasada de la pieza de
trabajo, hasta que se obtiene el tamafio de acabado corres-
2C pondiente a la superiicie de leva del miembro de leva.

Como se ha ilustrado en las Figs. 6~8, la méquina
rectificadora puede ser construida para uso con una sola
rueda de guia que se aplica a la superficie exterior del
miembro de leva. La estructura ilustrada en las Figs. 7 y

25 8 es en general la misma que la ilustrada en las Figs. 3 y

2,10.74 - 17 -
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4, excépto por lo que se refiere a la disposicidén del
seguidor de leva. En consecuencia, las partes iguales

se han designado por los mismos nfimeros de referencia,
mientras que las partes similares que tiene funciones
idénticas se han designado por los mismos nQmeros de re-
ferencia que los usados en las Figs. 3 Y 4 con una til-
de (7).

Cuando los medios 4 del seguidor de guia de leva
estén constituidos por una sola rueda 45, la superficie-
exterior de la leva 1 tendrd una sola seccidén de pista
46. La superficie definida por esta seccidn se extende~
ré& paralela a la superficie interna 3 de la leva. Con el
uso de una sola rueda, frente al uso de dos ruedas, la
relacién entre el seguidor 2 -de accionamiento de leva,
la leva 1 y el seguidor 45 de guia de leva, es la misma
que con la construccibén ilustrada en la Fig. 2. Més en
particular, el seguidor 2 de accionamiento de leva ten-
dré su eje geométrico de rotacién en el plano P-l exten-
diéndose perpéndicular a la tangente que pasa por el pun-
to 11, en el cual el seguidor de accionamiento de leva
se aplica a la superficie interna de la leva 1. El eje
geométrico de rotacién de la rueda 45 estarl también en
el plano P-1, y la rueda estara empujada contra el segui
dor de leva para producir una fuersa resultante que es-

t4 en ese plano y que se extiende pasando por el punto 1l.

- 18 -
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El mecanismo para empujar la rueda 45 contra la leva se
ha representado en la Fig. 8, como el mismo mecanismo
usado en la construccidn de la Fig. 4.

Aunque el invento se ha descrito en lo que antece~
de con respecto al rectificado de una superficie inter- .
na, ha de entenderse que el aparato de rectificar del
presente invento es también adecuado para rectificarrsu—
perficies externas, En tal caso el miembro de leva esta-
r& provisto de una superficie externa correspondiente a
la superficie deseada a ser rectificada en la pieza de
trabajo. El seguldor de accionamiento se aplicara contra
la superficie externa del miembro de leva, moviéndose
los seguidores de guia a lo largo de su superficie inter-
na.

Esta gsolicitud que corresponde a laspresentadas en
los Estados Unidos de América el 26 de Mayo de 1971, ba-
Jo el nfmero 147,145 y 20 de Julio de 1971, bajo el nfi-
mero 164,406, se acoge a los beneficios del articulo 51

del vigente HEstatuto sobre Propiedad Industrial.



10

15

20

2.10, 7%

-~ REIVINDICACIONES -

Los puntos de invencién propia y nueva que se pre-
sentan para que sean objeto de esta solicitud de Patente
de Invencién en Espafia, por VEINTE afios, son 1los que se
recogen en las reivindicaciones siguientes:

12.- Perfeccionamientos introducidos en un miembro
de leva para uso en un sistema de leva y seguidor de le-
va, para movimiento a lo largo de una trayectoria que es-
t&4 dispuesta en un primer plano, teniendo dicho miembro
de leva: (a) una primera superficie curva, cerrada, que

mira ya sea hacia dentro o ya sea hacia fuera de dicha

curva, y destinada a que se aplique a la misma un segui-

dor de leva, en un punto que esta en un segundo plano que
se extiende perpendicular a dicha primera superficie en
dicho punto; ywb) una segunda superficie curva, cerrada,
que mira en sentido opuesto a dicha primera superficie,

¥ que incluye: (1) primera y segunda secciones de pista
dispuestas en diferentes posiciones en una direccién que
se extiende perpendicular a dicho primer plano, para apli-
cacidén por separado con dos miembros seguidores de guia
dispuestos a lados opuestos de dicho segundo plano, es~
tando dichaé dos secciones de pista contorneadas con re-

lacién a la primera superficie para dirigir gradualmente
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dicha primera superficie pasando por dicho punto al ser
movido el miembro de leva a través de dicha trayecto-
ria y entre dicho seguidor de leva y dichos miembros se
guidores de guia, y para mantener dicha priméra superfi
cie perpendicular a dicho segundo plano al ser éste he-
cho pasar por dicho punto,

2&,~ Perfeccionamientos de acuerdo con la reivin-
dicacién B, segln los cuales dicho miembro de leva tie-
ne una forma anular y en el cuasl: (a) la primera super-
ficie interior de la forma anular; y (b) la segunda su-
perficie define la superficie exterior de la forma anu-
lar.

52,- Perfeccionamientos de acuerdo con la reivin-
dicacidn 22, segln los cuales: (a) dicho segundo plano
es perpendicular a dicho primer plano.

4,- Perfeccionamientos introducidos en un miem-
bro de leva para uso en un sistema de leva y seguidor
de leva, para movimiento a lo largo de una trayectoria
que estd dispuesta en un primer plano, teniendo dicho
miembro de leva: (a) una primera superficie curva, que
mira ya sea hacia dentro o ya sea hacia fuera de dicha
curva, y destinada a que se aplique a la misma un segui-
dor de leva en un punto que esté en un segundo plano
que se extiende perpendicular a dicha primera superii-

cie en dicho punto; y (b) una segunda superficie curva,
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que mira en sentido opuesto al de dicha primera super-

- ficie y que incluye: (1) primera y segunda secciones

de pista dispuestas en diferentes posiciones en una di-
reccidn que se extiende perpendicular a dicho primer
plano, para aplicacién por separado con dos miembros
seguidores de guia dispuestos a lados opuestos de dicho
segundo plano, estando dichas dos secciones de pista
contorneadas con relaéién 8 la primera superficie para
dirigir gradualmente dicha primera superficie pasando
por dicho punto al ser movido el miembro de leva a lo
largo de dicha trayectoria con relacién a, y entre, di-
cho seguidor de leva y dichos miembros seguidores de
guia, Y para mantener dicha primera superficie perpen=-
dicular a dicho segundo plano al ser &ste hecho pasar
por dicho punto.

58 ,~ Perfeccionamientos introducidos en un miem-
bro de leva para uso en un sistema de leva y seguidor
de leva. _

Tal y como se ha descrito en la Memoria que ante-
cede, representado en los disbujos que se acompafian y
con los fines que se han especificado.

Esta Memoria consta de veintidos hojas escritas

& méquina por una sola cara.

18 o1, 197

Madrid,
P.A, .
_ Albert _Ei;ﬁ?_ﬂ" TR LS
Por Fodag, L’W
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