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PATENTE
DE
INVENCION

a favor de Don Alfredo SANCHEZ RUIZ y Don Juan Jos& FERNAN-
DEZ SA%ES, ambos de nacionalidad espafola, residentes en Bar
celonaj calle Rasos de Peguera, 25, por "SISTEMA PARA LA GE-
NERACI&N DE UN MOVIMIENTO DE TRASLACION A PARTIR DE UN MOVI

MIENTO DE ROTACION".

MEMORIA DESCRIPTIVA

La presente invencidn se refiere a un sistema pa=-
ra generar un movimiento de traslacidén a lo largo de una di
reccidn determinada, partiendo para ello de un movimiento
de rotacibn, aportado por una planta motriz convencional,
alrededor de un eje perpendicular a dicha direccibn.

Para ello, de acuerdo con la invencibén, una masa
grévida y dispuesta excéntricamente respecto de un eje de
giro, es sometida a un movimiento de rotacién alrededor del
mismo de manera que genera una primera fuerza centrifuga,

al tiempo que este eje de giro es sometido a una rotacidén
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alrededor de un eje central para generar una segunda fuerza
centrifuga que pasa por este Qltimo, siendo sincronizadas
ambas rotaciones de manera que la fuerza resultante rotati
va, de la composicidn de las dos fuerzas centrifugas que ac
tlian sobre la masa, presenta un valor inercial miximo y del
mismo sentido cuando coincide sobre dos puntos opuestos de
una linea diametral respecto al segqundo eje de rotacibén y
que pasa por el plano de rotaciones, generando una fuerza
inercial desequilibrada a lo largo de esta linea y que tien
de a desplazar el sistema sobre la misma.

El sistema descrito por la anterior especificacibn
de sus caracteristicas esenciales puede ser materializado
en diversas estructuras organicas para proporcionar y sin-
cronizar los dos movimientos de rotacién y para transmitir
las fuerzas inerciales resultantes del sistema al mévil que
se trata de accionar. Asi, una forma preferida de llevar a
la préctica la invencién comprende al menos un rotor girato
rio alrededor del eje central sobre dispositivos de cojine-
te fijos a la estructura del sistema y asociado con una plan
ta motriz para comunicarle el movimiento de rotaciém, y en
cada uno de los rotores, al menos un 6rgano giratorio alre-
dedor del pimer eje y provisto de una masa excéntrica, y
medios para comunicar a dicho drgano un movimiento de rota-
cidn sincronizado con el giro del rotor. De preferencia,
los dérganos rotatorios son ruedas dentadas que llevan las
masas excéntricas y engranan con una rueda complementaria
coaxial con el eje central y fija a los dispositivos de co~
jinete, siendo elegida la relacibn de transmisibén entre am-
bos engranajes de manera que las primeras ruedas se despla-

zan cicloidalmente sobre la segunda y las masas excéntricas
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describen una trayectoria cicloidal cardiode, cuyos vérti-
ces se encuentran sobre la linea diametral correspondiente
a la direccidn del movimiento de traslacién del sistema,

De acuerdo con otra caracteristica de la inven-
cibn, el sistema comprende al menos un par de rotores Coa~
xiales en el que cada uno de los rotores del par esti aso-
ciado con la planta motriz para su accionamiento en rotacidn
en sentidos contrarios, y ambos rotores del par estin sin-
cronizados dg manera que sus masas excéntricas se encuentran
en fase, Esto puede ser conseguido FAcilmente si uno de los
rotores de cada par es fijado a un Arbol central, unido a
la planta motriz, y el otro es montado loco sobre dicho ar-
bol y conectado con el primer rotor a través de una transmi
sién intermedia de pifiones.

Los dibujos adjuntos muestran, a titulo de ejem-
plo no limitativo del alcance de la presente invencibn y en
representaciones esquemiticas, una forma preferida de lle-
varla a la practica.

En dichos dibujos, la figura inica es un esquema
con secciones axiales convencionales, de un mecanismo que
materializa el sistema de acuerdo con la invencibdn.

21 mecanismo se halla encerrado en una caja foma-
da por las dos mitades =1~ y «2~, unidas entre si mediante
una platina perimétrica -3- y cuyos fondos presentan sendas
aberturas goaxiales ~4., alrededor de las cuales se encuen-
tran fijados, en el interior de la caja, dos cuellos tubula
res =5= y =6~ mediante las platinas <7~ y 10s tornillos =8,

Los dos cuellos tienen escalones externos —9- que sirven de
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asientos para rodamientos de bolas o rodillos ~10- en los
que estd montado libremente giratorio el &rbol tubular -1i—;
este Giltimo tiene, en un extremo la cabeza ~12- que forma,
al mismo tiempo, acoplamiento receptor del extremo del arbol
de un motor de accionamiento y valona respaldo para el roda
miento correspondiente, en tanto que el extremo opuesto tie
ne una rosca -13-, receptora de un dispositivo =~14-~ de tuer
cas de ajuste para dichos rodamientos.

Los extremos enfrentados interiormente de los dos
cuellos tubuiares -5 y ~6~ tienen fijadas mediante torni-
1los ~-15= respectivas ruedas dentadas rectas =16= y =17=-,
de iguales di&metros primitivos y coaxiales con el &rbol tu
bular, alrededor de las cuales giran sendos rotores indica=
dos con las referencias generales -18- y =19-~., Por otrapr-
te, el extremo del cuello tubular -6- se prolonga en un man
guiro que se extiende entre la rueda correspondiente y el
4rbol tubular, sobresaliendo de la primera a los fines que
se describiri mis adelante.

Los dos rotores -18- y =19~ son idénticos y simé-
tricos respecto del plano medio representado por la platina
«2«~ del mecanismo, por cuyoc motivo, en lo que sigue y salvo
indicacidn en contra, la descripcidn de uno de ellos serd
valida para los dos.

Cada uno de los rotores comprende una placa exte=
rior -20~ y una placa interior -21-, ambas de forma discoi
dal o a modo de brazos diametralmente opuestos y provistas
de sendos orificios =22~ y -~23~, los cuales ajustan holga-

damente alrededor del cuello tubular =5~ y del &rbol tubular
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-11=. Las dos placas estéin unidas entre si por sus extremos
mediante gruesos ejes -24-, mantenidos en posicibén mediante
circlips ~25- y en cada uno de ellos es libremente giratow
ria entre las dos placas, una rueda dentada —26~ y «27= pa=-
ra los rotores =18= y =19 réspectivamente. smbas ruedas
son dilmetros iguales y engranan respectivamente con las
ruedas fijas -16~ y —-17-~ descritas anteriormente.

Las dos placas internmas llevan fijados en sus ca-
ras enfrentadas mituamente, por medio de tornillos -28- y
-29~, sendos pifiones cbnicos idénticos =30~ y =31~, lo0s cua
les estdn relacionados entre si por tres pifiones cbénicos in
termedios y complementarios =~32~, montados locos sobre mon—
turas =33- a través de dispositivos de rodamiento -34~. Es-
tas monturas son ajustables axialmente, a los fines de la
correcciébn de huelgos, mediante respectivos véstagos file—
teados ~35~, que se acoplan en tuercas =-36~, a su vez fijas
a una placa soporte fija -~37-~ que se encuentra sujetada en-
tre las platinas -3- de las dos mitades de caja =1= y =2-,

El pifibn -31- es loco sobre el extremo del mangui
to -38- descrito antes, pero el pifiébn =30~ esta £ijado me~
diante los tornillos =28« propios, a una valona intermedia
-39~ que sobresale de la superficie externa del Arbol tubu~
lar -11-, Se aprecia, por tanto, que todo giro comunicado
al &rbol tubular -11- se transmite de la misma manera al 10
tor -18-, pero con inversidn del sentido de rotacidn, a car
go de los pifiones intermedios ~32-, al pifién -31- que estd
fijadogrigidamente al rotor ~19=- por 10§ tornillos =29-.

Todas las ruedas =26- y -27- tienen una masa ex-
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céntrica -40-, fijada en una cavidad prevista al efecto en
las mismas.

Se comprende que las rotaciones de los rotores
hacen rodar las ruedas =26~ y -27- sobre la periferia de
las -17-. Si son iguales los desarrollos de las ruedas de
cada pareja en engrane, a cada vuelta de los rotores las rue
das correspondientes habrén dado asimismo una vuelta comple
ta sobre si mismas, y las masas excéntricas ~40~, supuestas
inicialmente en la posicidn representada en la parte supe-
rior de la figura, volverin a ocupar la posicibén represen—
tada; a cada media vuelta su posicidn serd la diametralmente
opuesta, representada en la parte inferior. En otras pala-
bras, cada una de dichas masas excéntricas describe en su
doble giro alrededor de los ejes ~24~ y =11~ una cardioide
cerrada cuyos dos vértices se encuentran precisamente en 1los
puntos representados por las dos posiciones ilustradas en la
figura. Cdda una de estas masas excéntricas estd sometida a
dos fuerzas centrifugas. Una fuerza constante debida a su
rotacidén alrededor del eje =24~ y cuya direccidn varia pro-
gresivemente con la posicibn angular de dicha rueda, y una
Puerza centrifuga variable, debida a su rotacibén alrededor
del ejé -11~ y a la variacibén de su distancia radial respec
to de éste Gltimo. Las masas -40- se encuentran situadas 10
mis cerca posible de la periferia de las ruedas =26-~ y =27=
de forma que al cumplir la media vuelta de giro (posicidn
de la parte inferior de la figura) las dos fuerzas son casi
iguales y se encuentran en oposicibdn, cancelandose la una a

ia otra y dando lugar a la aparicibédn de una fuerza inercial
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puje que se produce a cada vuelta del mecanismo descrito, se
transmite a la estructura del sistema y puede sexr utilizado
para impulsar a través de medios convencionales un objeto o
ndvil cualquiera.

Los dos rotores que giran en sentidos inversos e-
quilibran el momento de giro de reaccidn; por tanto, el sis
tema pgede ser ampliado aumentando en correspondencia el ni

i
mero dg pares de rotores.

! la direccién del accionamiento es la correspondien
te al éje que une 1os dos vértices de la cardioide; en la
figura el eje de 1cs vastagos -35-, y el sentido es del va-
lle a la cGspide, o sea de abajo arriba em la figura. Varian
do la posicidén del sistema, o disponiendo varios sistemas o
rientados en diversas direcciones y que son puestos en fun-
cionamiento en los momentos deseados, es posible dirigir el
movimiento en cualquier direccidén prevista.

Seran independientes del alcance de la presente in
vencidn los detalles accesorios y demlds caracteristicas no
esenciales empleadas en la puesta en practica de la misma,
tales como los medios y mecanismos utilizados para elb, por
quedar todo comprendido dentro del marco de las siguientes

reivindicaciones,
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NOTA :

Se reivindica como objeto de la presente patente
de invéncién:

1. Sistema para la generacibén de un movimiento
de traslacidén a partir de un movimiento de rotacidn, carac
terizado esencialmente por el hecho de someter una masa gré
vida y dispuesta excéntricamente respecto de un eje de giro,
a un movimiento de rotacidn alrededor de este filtimo de ma-
nera que genera una primera fuerza centrifuga, al tiempo
que este eje de giro es sometido a una rotacién alrededor
de un eje central para generar una segunda fuerza centrifuga
cuya direccidn pasa por este eje, siendo sincronizadas ambas
rotaciones de manera que la fuerza rotativa resultante de la
composicidn de las dos fuerzas centrifugas que actian sobre
la masa, presentan un valor inercid miximo y del mismo sen-
tido cuando coincide sobre dos puntos opuestos de una linea
diametral respecto al segundo eje de rotacidn y comprendida
en el plano de rotaciones, generando una fuerza inercial
desequilibrada a lo largo de esta linea y que tiende a des-
plazar el sistema sobre la misma.

2. Sistema para la generacidn de un movimiento
de traslacibén a partir de un movimiento de rotgcién, de a~
cuerdo con la reivindicacibdn 1, caracterizado esencialmente
por el hecho de comprender al menos un rotor giratorio al-
rededor del eje central sobre dispositivos de cojinete £ijos
a la estructura del sistema y asociado con una planta motriz

para comunicarle el movimiento de rotacibn, y, en cada uno



de los rotores, al menos un 6érgano giratorio alrededor del
primer eje y provisto de una masa excéntrica, y medios pa-
ra comunicar a dicho érgano un movimiento de rotacibén sin-
cronizado con el giro del rotor.

Se 3. Sistema para la generacién de un movimiento
de traslacidn a partir de un movimiento de rotacidén, de a-
cuerdo con las reivindicaciones 1 y 2, caracterizado esen-
cialmente por el hecho de que los 6rganos rotatorios son
ruedas dentadas que llevan las masas excéntricas y engranan

10. con una rueda complementaria coaxial con el eje central y
fija a los dispositivos de cojinete, siendo elegida la re-
lacidn de transmisidn entre ambos engranajes de manera que
las primeras ruedas se desplazan cicloidalmente sobre la se
gunda y las masas excéntricas describen una trayectoria ci

15. cloidal cardioide cuyos vértices se encuentran sobre la li
nea diametral correspondiente a la direcciébn del movimien-
to del sistema,

4. Sistema para la generacidn de un movimiento
de traslacibédn a partir de un movimiento de rotacidn, de a-

20, cuerdo con las reivindicaciocnes 1 y 2, caracterizado esenw
cialmente por el hecho de comprender al menos un par de ro
tores coaxiales, en el que cada uno de los rotores del par
estd asociado con la planta motriz para su accionamiento
en rotacién en sentidos contrarios, y ambos rotores del par

25. estén sincronizados de manera que sus masas excéntricas se

encuentran en fase.
5. Sistema para la generacibén de un movimiento

de traslacidén a partir de un movimiento de rotacidn, de a=-
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cuerdo con las reivindicaciones 1, 2 y 4, caracterizado e-
sencialmente por el hecho de que uno de los rotores del par
se halla fijado a un eje central, unido a la planta motriz,
y el otro estd montado loco sobre dicho eje y conectado con
5 el primer rotor a través de una transmisidn intermedia de
pifiones.
6. Sistema para la generadidn de un movimiento
de traslacién a partir de un movimiento de rotacibdn, de a-
cuerdo con la reivindicacidén 1, caracterizado esencialmente
10. por el hecho de que los 6rganos rotativos, son ruedas dentadas
que llevan las masas excéntricas y engranan en una rueda den
tada exterior coaxial con el eje central, siendo elegida la
relacidén de transmisibdn entre ambos engranajes de manera que
las primeras se desplazan cicloidalmente sobre la sequnda y
13. las masas excéntricas describen una trayectoria cicloidal car
diode cuyos vértices se encuentran sobre la linea diametral
correspondiente a la direccidn del movimiento del sistema.
7 Sistema para la generacidn de un movimiento
de traslacién a partir de un movimiento de rotacién.
La presente memoria consta de diez hojas foliadas.

Barcelona, 13 de diciembre de 1974

JCHEZ RUIZ y
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