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PATENTE DE INTRODUCCION
Orden nC 32/4/75 Bi

Perfeccionamientos en conjuntos de engranajes dé 
reducción.

. RICARDO MATESANZ ARAMBURU, de nacionalidad es­
pañola residente en

El presente invento se refiere a una nueva unidad de 
engranaje reductor, más concretamente a una nueva unidad de- en 
granaje de reducción de eje oblicuo.

Un importante objetico de la presente invención es - 
proporcionar una unidad de engranaje de reducción de eje obli­5
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cuo que lleve incluido un número de secciones de engranaje con 
contrioas, impulsadas por un número respectivo de tornillos sin 
fin; ambos, secciones y tornillos s.f., están construidos y or 
denados unos con respeoto a otros con el fin de obtener unauni 
dad altamente compacta que posea una razón de reducción relati 
vamente alta.

Otro fin de este invento es proporcionar una unidad 
de engranaje de eje oblicuo del tipo arriba descrito, en el 
que los tornillos s.f., pueden ser colocados con relativa faci 
lidad en propia relación engranante con sus engranajes helicoi 
dales asociados.

Otro de los objetivos del presente invento es propor 
cionar una unidad de engranaje de reducción de eje oblicuo que 
lleve inoluido un número de secciones de engranaje, impulsadas
por un número de roscas; unidad esta que es altamente oficien-'

!te en su funcionamiento y oapaz de transmitir una cantidad re-i 
lativamente alta de fuerza, teniendo en cuenta su tamaño. j

Aún otro de los fines de este invento es proporciona^ 
una nueva unidad de engranaje de reducción de eje oblicuo que 
incluye un número múltiple de engranaje helicoidal y sistema 
de tornillos s.f., en el que un tornillo s.f., y un sistema de 
engranajes pueden ser ajustados con relación a otro tornillo 
s.f., y sistema de engranajes de tal modo que un sistema elimi 
na cualquier error en el otro sistema cuando los dos marchan 
juntos.

Otros objetivos y ventajas de este invento aparecerán 
a lo largo de la descripción que sigue y los dibujos adjuntos:

La figura 1, representa una sección tomada a lo lar­
go de la línea 1-1 de la figura 2 y muestra una unidad de en­
granaje de reducción que incorpora una forma del presente invehí
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La figura 2, ropresenta una seooión tomada a lo largo 

de la línea 2-2 de la figura 1 .
La figura 3. representa una sección fragmentaria que 

muestra una unidad de engranaje de reducción y que incorpora 
otra forma del presente invento.

La figura 4# representa una sección tomada a lo largo 
de la línea 4-4 de la figura 3.

La figura 5, representa una sección parcial tomada a 
lo largo de la línea 5-5 de la figura 6 y que muestra otra for 
ma modificada del presente invento.'

La figura 6. representa una sección parcial tomada a¡ 
lo largo de la línea 6-6 de la figura 5;- y -

La figura 7. representa una sección fragmentaria que 
muestra otra incorporación en la que las secciones del engrana
je helicoidal están interconectadas. i

!
Hay muchas máquinas y dispositivos en las que se de-! 

sea accionar un gran número de ejes concéntricos y telescópica­
mente asociados y de acuerdo con el presente invento, esto pue 
de ser realizado por medio de una unidad de engranaje tal como 
la nS 10 monstrada en la figura 1 y 2. La unidad 10 incluye un 
bastidor o caja (12) y cojinetes de maza (14 y 16) montados 
paredes opuestas para sostener el eje motor 18 en rotación. E!. 
eje 18 se extiende a lo largo del bastidor y puede ser acciona 
do por medio de un procedimiento conveniente tal como el motor 
20. El eje 18 lleva un par de tornillos s.f., (22) axialmente 
espaciados y que serán enteramente descritos en adelante, y ; 
que están acoplados respectivamente a dos engranajes (26 y 28)¡ 
helicoidales de corona. El engranaje 26 está sujeto a una pes 
taha terminal (30) de un eje hueoo impulsado (32), mediante un
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numero de tornillos (34). EL eje (32) esta amuHonado a un oo- 
jInsto j6, que a nú voz va moa Lado en una ¡tu,red .ioi bastidor 1¡'. 
Extendiéndole a través del eje hueoo 32 existe un aegundo eje 
38 que debe ser impulsado y que está amuñonado por una porción 
de maza 40 del engranaje 26 y un cojinete 42 montado en el bas¡ 
tidor. El engranaje 28 esta ajustado a una pestaña 44 del eje 
38 por un número de tornillos 46.

Los ejes de rotación 48 y 50 de los tornillos s.f., 
y de los engranajes helicoidales respectivamente son ejes obli 
cuos, es decur, no-paraleloa y no-intersectantes. Debería no­
tarse que el eje del tornillo sin fin 48 está dispuesto de for 
ma que la distancia entre el eje 50 y un punto 52 (en el que 
la línea 54 de un plano coincidente con el eje 50 y perpondicu 
lar al eje 48 intersecta el eje 16&, es menor que los radios 
de los engranajes helicoidales 26 y 28. Se debería notar tam­
bién que los tornillos s.f. 22 y 24 son troncos de cono que ¡ 
tienen solo un ahusamiento moderado. El tornillo 22 está si­
tuado a la izquierda de la línea 54. como se ve en la figura 
1 ahusado de tal forma que el punto 56 de la proyección de un
cono coincidente con las bases de roscas 58 del tornillo a.f.,j!
22, yace en el eje 48 al lado derecho de la línea 54. El tor-:j 
nillo s.f., 22 puede ir provisto de rosca inicial sencilla o 
múltiple, la cual posee un gran número de convoluciones comple^ 
tas y son roscas de mano derecha adaptadas a su pareja por me­
dio de los dientes 60 del engranaje 26. En consecuencia, el 
tornillo s.f. 22 sirve para accionar el engranaje 26 en direc­
ción inversa a las manillas del reloj, según se vé en la figura!{
3" !

El tornillo s.f. 24 es semejante al anterior (22) en; 
que está formado de forma tal que el punto 62 de la proyección)
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de un cono ooincidente con los fondos de sus roscas (64) yace 
en el eje 48 a mi lado ¿e la línea 54 opuesto al del tornillo 
s.f., 24. Las roscas 64 tienen también un gran numero de con- 
voluciones completas y pueden ser roscas iniciales o de arran­
que sencillas o múltiples. Estas roscas son de mano izquierda 
y adaptadas a los dientes de engrane 66 del engranaje 28 para 
accionar o impulsar dicho engranaje en dirección de las agujas 
del reloj.

Mejor, los tornillos s.f., y secciones de engranaje 
están formados de modo que proporcionen una razón de reducción 
relativamente alta, como, por ejemplo una razón al menos de 9 

al. Al construir el tornillo s.f., y sistemas de engranaje 
puede hacerse que tengan idénticas o distintas razones de reduc 
ción. Para determinadas instalaciones, el tornillo s.f., y jue 
go de engranajes de diámetro exterior o más largo puede tener i 

una razón de reducción más alta, paro nótese de modo partiou- : 
lar que, si se desea, se puede construir un tornillo y sistema 
de engranaje de diámetro interior o más corto, de forma tal que 
tenga una razón de reducción más alta que los de diámetro exte; 
rior o más largo. ¡

Para un examen más completo de la forma de las roscaá 
del tornillo s.f., y dientes del engranaje, véase la patente ' 
2.696.125 de fecha 7 de diciembre de 1.954. Basta con decir 
aquí que las roscas tienen un avance axial constante, siendo 
su forma seccional en cruz uniforme a lo largo de su longitud ¡ 
y se ajusta a los dientes del engrane, que tienen forma seccioj 
nal idéntica a ellos, sin producir ningún tipo de chaflanes o ! 
socavaciones. Además, üe proporcionar razones de reducción al¡
tas, estos tornillos s.f., y engranas tienen varias ventajas, i

1
tal como la capacidad de transmitir cantidades relativamente )
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grandes de fuerza a oonseouonoia de la gran auperfiole de con­
tacto entre rosca y diente, y el que su manufactura puede ser 
bastante económica.

En la estructura arriba descrita es permisible algo 
de error en la colocación en relación mutua de los tornillos 
f.f., y engranes, dado que los tomillos pueden ser engranados 
a su correspondiente engrane de forma adecuada montándoles so­
bre el eje 18 y así quedan axial y rotativamente ajustadas en­
tre sí. En el cuerpo ilustrado en la figura 1 y 2 al engranaje 
helicoidal 28 se ha ajustado en relación con el 26, haciendo 
unos orificios 68 a través de los cuales los tomillos 46 se 
extienden de lado a lado, o como una especie de ranuras de fo¡r 
ma que el engrane 28 pueda ser girado sobre la holgura de los ¡ 
tornillos 46 hasta una posición ajustada deseada en relación ! 
con el engrane 26. Después de realizar esta operación, el en­
grane 28 queda de nuevo cerrado con respecto al eje 38 con so­
lo apretar los tornillos. Con la presente estructura el torni 
lio s.f. puede ser unido a los engranajes colocando primeramen¡ 
te su eje por medio de los cojinetes 14 y 16 y de los calzos ¡ 
70 y 72 de modo que las roscas 58 del tornillo s.f. 22 engranen 
adecuadamente con los dientes 68 del engrane 26. Luego, el en 
grane 28 puede ajustarse de ls misma manera descrita para el 
26 hasta que los dientes 66 engranen adecudamente oon las ros­
cas 64. De esta forma, tanto el tornillo s.f., como el juego 
de engranajes pueden ser puestos en relación de engrane con mu 
cha facilidad. Mas aún, después que los engranajes han estado 
en funcionamiento por un cierto periodo de tiempo, cualquier 
ajuste necesario por causa del desgaste u otra razón puede rea 
lizarse fácilmente a la vez que se asegura un adecuado funció-' 
namiento de nuevo.
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En las figuras 3 y 4 se muestra una forma modificada 
del presente invento que es semejante a la estruotura arriba 
descrita y es por eso por lo quo hornos designado a elementos 
correspondientes de una y otra con el mismo número, solo que 
añadiéndoles el sufijo "a". Este cuerpo se diferencia en que 
se ha colocado el tornillo s.f. 24a el mismo lado de la linea 
54a que la tuerca 22a*y también en que se le ha dotado de ros­
cas de mano derecha. Como consecuencia está adaptado para im­
pulsar los engranajes helicoidales 26a y 28a en la misma direo 
ción. Ñas aún, en esta estructura, los tornillos s.f., están 
montados de forma tal que pueden ser ajustadas axial y rotati­
vamente entre si con toda facilidad. Con el fin de obtener un . 
ajuste axial, un tornillo ajustador 74 es enroscado en el bast^ 
dor y sostiene un cojinete 76 para colocar el extremo derecho ' 
del ejé del tornillo s.f. 18a, y un tornillo ajustador semejanj 
te 78 que lleva un cojinete 80 se enrosca a través de una paljoj 
milla 82 para unir a ajustar el extremo izquierda del eje del i
tornillo s.f.,. Cualquier procedimiento apropiado de impulsión:
a motor que lleva incluido una polea 84 puede usarse para acci¿
nar el eje 18a. Los tornillos s.f. 22a y 24a están fijados en
tre un resalto 86 del eje del tornillo y una tuerca 88 enrosca[

"ida en el eje de manera que quedan normalmente asegurados contra 
una relativa rotación, no solo entre si, sino también con res­
pecto al eje. No obstante, los tornillos s.f., pueden ser gi­
rados y ajustados entre sí sobre la holgura de tuerca. Mejor, 
los tornillos están axialmente separados por un calzo o lamini 
lia 90 y se podrá apreciar como los tornillos s.f. pueden ser 
ajustados axialmente entre si solo con cambiar el grosor de la! 
laminilla. Debe entenderse también que si se desea, los engra' 
najes helicoidales 26a y 28a, pueden ser montados para que que



den ajustados rotativamente entre sí, de una manera similar a 
los engranajes arriba descritos, y también, los tornillos s.f. 
22 y 44 descritos anteriormente pueden ser ajustados axial y ro 
tativamente entre sí de forma similar a los tornillos s.f. 22a 
y 24&.

En las figuras 5, 6 se muestra una unidad de engrana 
je 10b en la que los elementos correspondientes a la estructura 
descrita arriba son designados con el mismo número más la letra 
"b". El tornillo s.f. 22b y su engranaje helicoidal asociado 
26b son esencialmente idénticos a los elementos correspondien­
tes de las estructuras antes descritas. Sin embargo, en ésta 
el tornillo s.f. 24b es de cualquiera de los tipos conocidos 
capaz de ajustarse a dientes espacidos a lo largo de la perife 
ría del engranaje helicoidal 28b. Como se señaló en la paten­
te nS 2.696.225, el tornillo s.f. ahusado y el engrane del ti­
po corona que en ella se contemplan no deberían ser usados cuan 
do la razón de engranaje va a ser menor de 9. Según se mués- ! 
tra, la unidad de engranaje de las figuras 5 y 6 están adapta-!
das para impulsar o accionar ejes concéntricos 32a y 38b opues,

,  !tos entre si. Sin embargo, se entiende que estos ejes pueden
ser telescópicamente asociados de forma similar a la descrita, 
anteriormente. Mas aún, esta unidad de engranaje va provista, 
de procedimientos de embrague de forma que los ejes 32b y 38b 
pueden ser accionados selectivamente. Más concretamente, el 
centro del engranaje helicoidal 23b que dispone de rotación li 
bre, va provisto de dientes de embrague 92 adaptados para ín­
ter-ajustarse a los dientes 96 de una pieza de embrague 96 axi 
almente deslizante sobre el eje 38b pero asegurada contra ro­
tación sobre el eje por una llave 98. De la misma manera, el ¡ 
engrane 26b que posee rotación libre sobre el eje 22b va pro- }
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visto de dientes de embrague 100 adaptados ^tra intcr-engranar 
se o ajustarse a los dientes de embrague 102 de mía pieza tam­
bién de embrague 104 que es axialmente deslizante. Se ha pro­
visto de una llave 106 con el fin de prevenir rotación relati­
va entre la pieza de embrague 104 y el eje 32b. Se ha de pro­
veer también de cualquier adecuado instrumento que posea una 
palanca 108 montada en pivote como en 110 para ajustar y desa­
justar la pieza de embrague al engrane 26b. En algunos casos, 
puede ser hasta deseable modificar las estructuras descritas 
de modo que el tornillo s.f., y el sistema de engranajes pue­
dan ser utilizados para accionar un solo eje. Esto puede lo­
grarse interconectando de manera rígida los ejes 32b y 38b o 
reemplazando estos ejes por uno simple. Se entiende, por su- ! 
puesto, que los tornillos s.f., mostrados en las figuras 5 y 6

pueden ser montados para ajuste axial y rotativo entre sí de ¡
!modo similar al descrito anteriormente en relación con la es- j 

tructura de las figuras 3 y 4. ¡
En la figura 7. seguimos el mismo procedimiento y de! 

signamos con el mismo número a elementos correspondientes, más {
el sufijo "c". En esta figura se muestra una unidad semejante} 
a la unidad de engranaje de las figuras 3 y 4, solo que aquí ! 
las secciones de engrane van fijas conjuntamente a un único e-i 
je y están adaptadas para ser accionadas a la vez. Por supues 
to que los dos tornillos s.f., y el juego de engranajes de es­
ta estructura están construidos de forma que posean la misma 
razón de reducción. Con el fin de facilitar un adecuado engra
ne y ajuste de los tornillos s*f. 22c y 24c con respecto a las;

i
secciones del engrane, se ha de proveer de un procedimiento aj^s 
table de montaje, semejante al presentado en las figuras 3 y 4 

y la sección de engrane 28c puede ajustarse de forma segura a
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la sección de engrane 26c por medio de tornillos que pasan por 
las muescas 68c y van enroscados en el engrane 26c. En el ca­
so de que engranajes mandados y tornillos s.f., de mando están 
cerrados conjuntamente como sucede en este estructura, cada 
sistema de engranajes sirve de control para el otro modo que 
elimina cualquier error en el otro sistema.

De la anterior descripción se desprende que el presen 
te Invento ha proporcionado una nueva unidad de engranaje de 
reducción de eje oblicuo que incluye un número de secciones de 
engranajes helicoidal concéntrico y de tornillos s.f., que rp- 
tan en ejes alineados en un plano común de modo que resulta 
una unidad muy compacta y que aún así proporciona razones de 
reducción altas. Se desprende también que este invento ha pro 
porcionado una nueva unidad de engranaje de reducción de eje 
oblicuo de construcción compacta que es capaz de accionar e im 
pulsar secciones de engrane tanto en la misma como en opuestas 
direcciones y tanto a una velocidad idéntica como distinta. .
Aún más, se ha de notar que oon una nueva unidad de engranaje 
de la presente invención, se pueden transmitir grandes canti­
dades de fuerza a los ejes mandados sin tener que aumentar sin 
necesidad el tamaño de la unidad. Además se desprende que el 
tornillo s.f., y el sistema de engranaje pueden ser ajustados 
de tal manera que uno elimine los errores del otro.

Aunque aquí se han presentado las estructuras o cuer 
pos preferente del presente invento, es obvio se pueden cambiar 
algunos detalles de estructura con tal de no alejarse del espí 
ritu y propósito de los enunciados del apéndice.

N O T A
Descrita suficientemente la naturaleza del invento, 

así como la manera de realizarlo en la práctica, debe hacerse30
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constar que las disposiciones anteriormente indicadas son sus-¡ 
ceptibles de modificaciones de detalle en cuanto no alteren su 
principio fundamental, siendo lo que constituye la esenoia del 
referido invento y por lo que se solicita Patente de Introduc­
ción por 10 años en España sobre: PERFECCIONAMIENTOS EN CONJUN 
TOS DE ENGRANAJES DE REDUCCION; caracterizándose por lo siguien 
te:

is.- Perfeccionamientos en conjuntos de engranajes 
de reducción, caracterizados porque se dota a cada engranaje 
de un engrane helicoidal de dentado frontal, relativamente gran 
de, montado de forma giratoria; un segundo engrane helicoidal 
de dentado frontal, similar, de menor tamaño relativamente, con 
céntrico con el engrane helicoidal relativamente grande; un 
primer tornillo sinfín que engrana con el engrane helicoidal 
relativamente grande y manteniendo con el mismo una relación ! 
hiperboloide, siendo dicho primer tornillo sinfín de paso uni-'

j
forme y teniendo una conificación rectilínea; un segundo tornij 
lio sinfín fijo sobre dicho eje de entrada de fuerza para gira^r 
coaxial con el primer tornillo sinfín y engranado con el ongra, 
ne helicoidal de menor tamaño, manteniendo dicho segundo tomi} 
lio sinfín y el engrane de menor tamaño una relación hiperbo- ' 
loide, siendo la perpendicular común al eje geométrico del hu­
sillo y al eje geométrico del engrane más corta que el radio 
del engrane helicoidal de mayor tamaño, estando separados axial 
mente el primer y el segundo tornillos sinfín una distancia su¿ 
tancial para engranar con dichos primer y segundo engranes hel:. 
coidales en diferentes cuadrantes de los mismos, estando inver 
tida la conificación del primer y el segundo tornillo sinfín 
relativamente, y medios para montar el primero y el segundo en 
granes helicoidales con objeto de efectuar una rotación relati
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va de modo que el primer y el segundo engranes giren en direc­
ciones relativamente opuestas.

23.- Perfeccionamientos, según la reivindicación 1, 
caracterizados porque se dota a cada engranaje de un eje de en 
trada de fuerza sobre el que se fija el primer tornillo sinfín.

33.- Perfeccionamientos, según las reivindicaciones 
1 y 2. caracterizados porque el segundo tornillo sinfín es de 
paso uniforme y presenta una conificación rectilínea.

43.- Perfeccionamientos, según las reivindicaciones 
1 y 2, caracterizados porque se disponen un eje de entrada de 
fuerza que atraviesa las caras del primer y el segundo engra­
nes helicoidales y medios que proporcionan ajuste longitudinal 
de dicho eje de entrada de fuerza; j

5a.- Perfeccionamientos en conjuntos de engranajes d !̂
reducción; tal y como queda sustancialmente descrito en la pî B 
sente Memoria y en los adjuntos dibujos.

Esta Memoria, consta de doce hojas, escritas a máqui 
na por una sola cara. {

¡!
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