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M O R I A  DESCRIPTIVA

Beta invención se refiere a las transmisiones de ti 
pe aecáaií^ de variación continua de velocidad, partieulsrman 
te para su uso en cultivadoras, tractores, quitanieves y otras 

5. máquinas similares accicnadas a motor. - - - - - - - - - - -

la utilización de maquinaria motorizada es bien co­
nocida y extendida en la agricultura moderna y se sabe que 
las cultivadores accionadas a motor de dos ruedas son muy apro 
piadas para su uso en pequeras explotaciones agrícolas, plan­

to. taciones especializadas, etc. Sales cultivadoras accionadas a
motor suelan estar dotadas de una toma de fuerza a la cual sa 
acoplan los aperos de la cultivadora (tales pomo aparo de se­
gar, corta céspedes, etc.) y son accionadas por un solo motor



a gasolina que acciona tanto al mecanismo da tosa da fuerza 
oamo las ruedas no tricas a través da apropiados anlaces oin^ 
árticos.

Pava ajustar la máquina o las distintas situaciones 
5. encontradas en servicio, la cultivadora mecánica o accionada

a motor está Rotada apropiadamente de una transmisión de can 
bie de velocidades y los modelos de cultivadora utilizados 
corrientemente hoy incluyen bien una transmisión de dos velo­
cidades o bien una transmisión de tres velocidades o bien una 

HO. traBemiei&a con más do tres velocidades. - - - - - - - - -

En todas las cultivadoras do la técnica anterior ái 
cha transmisión está situada corriente arriba de la transmi­
sión a las ruedas y la toma de fuerza, por lo cual, al variar 
la velocidad de recorrido de la cultivadora, se varia también 

1$. la velocidad de trabajo del apoto. - - - - - - - - - - - - -

Ello constituye un inconveniente importante, parti­
cularmente cuando se requiere que la máquina se desplace a 
una velocidad de recorrido muy baja tal como resulta a menudo 
cuando ae trabaja en terreno accidentado, en plantaciones fru 

20. tales, en la limpieza de nieve y trabajos similares. - - - -

Además, nunca es posible optimizar la velocidad de 
recorrido de la máquina con respecto a las propiedades del ^  
rreao. — — — — — — — — — — — — — — — — — — — — — — - — —

Debe observarse, además, que las cultivadoras disga 
2$. aibles en el comercio, cuando se hacen trabajar en una pea-
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diente, tienden a acelerarse caceta abajo con le que se vuel­
ven difíciles de controlar en tal astado. ----------------

Será evidente, además, cono las consideraciones 
conetraccionálae taponan un limite definido al número de reduc 

5. clones de marcha que pueden obtenerse con tales transmisiones
de la tócnica anterior. - - - - - - - - - - - - - - - - - -

Es una finalidad principal de la traaemiaióa de la 
presente invención evitar los incMveaientes de lea tipos 
convencionales de transmisión proporcionando una transmisión 

10. mecánica en la que el accionamiento a las ruadas y al accio­
namiento a la toma de fuerza son independientes y por lo tan 
to diferenciales. - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - -

Es otra finalidad de la invención proporcionar una 
transmisión mediante la cual se puede variar continuamente,

15. la velocidad de accionamiento a las ruedas, asegurando de eg
ta forma capacidades de selección desde una gama iniinitamaa 
te variable áe velocidades de recorrido, incluyendo una v$2g 
cidad cero, asi como inversión del mentida de la marcha. - -

Otra finalidad de la invención. %a proporcionar una 
20. transmisión que permita que la velocidad Ae recorrido de la

máquina sea independiente de la velocidad da giro del motor.

Es otra finalidad de la invención proveer a la epe, 
ración del apero unido a la máquina en condiciones óptimas 
de velocidad de giro, con independencia de las condiciones de 

25. marcha de la máquina. - - - - - - - - - - - - - - - - - - -



Coa referencia a la Figura, la transmisión mecánica 
segán la invención comprende ua primer árbol 1 acatado en co­
jinetes para su rotación dentro de asa careaaa o caja 2 de ^ ' 
granajes y acoplado a travós do un embrague intermedio al ci- 
gQ^Kal 4 do ua motor 5. - - - - - - - - - - - - - - - - - -

Ca primor engranaje 6 está montado rígidaaaote so­
bre dicho primor árbol 1 y está engranado con en cegando en­
granaje 7 montado r^idasante a un árbol intemodio 8 que es 
tá soportado pivotantaaeata por elementos do apoyo del tipo 
rodante, o moata&o con cojinete dentro de dicha carcasa 2. se 
proporciona una primera polea 9 de diámetro variable sobre di 
cho árbol intermedio 3 la casi es impulsada en rotación por 
si mismo árbol intermedio 8. Picha primera polea comprende ua 
plato fijo 9a y un plato móvil 9b asociado con una palanca 10 
de control, preferentemente pero no exclusivamente del tipo 
manual, que funciona para permitir el desplazamiento de lo go 
lea móvil 9b con respecto a la polea fija 9a a lo largo del 
árbol 8. - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - -

Picha primera polea 9 está conectada por una correa 
trapezoidal 11 a uaa segunda polea 13 tambiáa de diámetro va­
riable, estando asociada esta óltima eos un segundo árbol 13 
y que comprende un plato- fijo 12a y un plato móvil 12 bajo coa 
trol autovregulable por un resorte 14 que funciona pava man­
tener la tensión da la correa 11 substancialmente constaste y 
ello con independencia de las posiciones relativos del plato 
móvil 9b y plato fijo 9a de la primera polea 9. - - - - - -



Es otra finalidad importante de anta invención 
poreionar una transmisión que ea de funeiosamiento seguro, 
da coaetracción robusta y c&paz do resistir un ambiento de 
servicio posado. - - - - - - - - - - - - - - - - - -  - -

So logran estas y otras finalidades, talas, oamo eg 
rán evidentes en la presente más adelante, por ama, traaami- 
sión de tipo mecánico do variación continua do velocidad, par 
ticularmante para oul tiradoras, tractores y máquinas simila­
res accionadas a motor, aegda la iavenei^, osmcterizaóa pqr 
que comprende na primer árbol acoplado directamente a un ár­
bol motor y que acciona un segundo árbol por medio do un gru 
po motor de redacción variable continua, estando conectados 
dichos árboles primero y segundo cinemáticamente a un sistema 
diferencial acoplado a un tercer árbol, que gira a una velcci, 
dad proporcionar a la diferencia de velocidad rotativa entre 
dichos árboles primero y segundo, accionando dicho tercer ár 
bol las ruedas motrices de la máquina a través de una cone­
xión cinemática, y accionando dicho primer árbol otea toma de 
fueren a trsváe de un tren cinemático. - - - - - - - - - -

Otras características y ventajas se harán más evi­
dentes en la siguiente descripción de una realización profe­
rida si bien no exclusiva do une transmisión mecánica de va­
riación continua de velocidad, particularsanto para accionar 
cultivadoras, tractores y máquinas similares accionadas a mo 
tor, ilustrada a título de ejemplo y no de limitación en el 
dibujo anexo en el que la Figura única ilustra esquemáti­
camente la transmisión mecánica de la invención. - - - - -
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Moho segando árbol 13 tambiáo está mentado coa c& 
jinetea a través ás la interposición ds cojinetes de roáülos, 
en dicha carcasa % y que se extiendo substsnoiálmente en pare 
icio con respecto a dicho primor árbol 1. - - - - - - - - -

9. La trsasmisidb mecánica do la invención comprende
además un grupo o sistema diferencial, identificado de modo 
general por la referencia 15, ene transmite a un tercer árbol 
16 montado en cojinetes de bolsa o rodillos, un movimiento 
proporcional a la diferencia entre el movimiento de dicho pri 

10. mor árbol 1 y el movimiento de dicho eaguado árbol 13; están 
do dispuesto dicho tercer árbol, preferentemente, en alinea- 
ei&s t*on dicho segundo árbol 13.

Picho grupo o sistema diferencial 15 comprende una 
araña 17, asociada coaxial y rígidamente con dicho aagundo ág 

15. bol 13. Dicha araña i? lleva, pivotantemente alrededor de w
eje que es paralelo a dicho segundo árbol 13 y está descantea 
do con respecto al mismo, y por consiguiente con respecto a 
dicho tercer árbol 16 también, al menos un primer piñén set¿ 
lite 1$ y al menos un segundo piñón satélite 19, asociados 

23. coaxial y rígidamente uno con respecto al otro. Prefsreateaan
te para fines de equilibrio, se proporcionan al meaos otro 
primor piñón satélite 38 y segundo piñén satélite 19 4pte ec- 
t&. dispuestos de manera equiaagular alrededor de dicha araña
17. ----------------------------------- ------ = - ------ -

25. Cada uno da dichos primeree piñonea planetarios 13
engrana con un piñén central motor 29 montado coaxial y rígi
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demente coa respecto a uu engreanjo atetar 21 engranado con un 
piSÓn 22 provisto en dicho primer árbol 1. Dicho plH4m cen­
tral Motor 20 y 3ieho engranaje motor 21 están dispuestos 
coaxial y exteriormanto con respecto a dicho tercer árbol 16, 
o sea# el tercer árbol 16 pasa por el interior áal piMa cao 
trál 20 y engranaje 21, sin transferir su Bovimianto a los 
sismos.

-- El segundo piMa satélite 19 carraña w a  ua pi8áa 
central impulsado 23 fijado a -dicho torcer árbol 16$ tssbi^a

10. d  tercer árbol 16 y exteriormeate a la rana sel grupo dife­
rencial ilustrado de modo general ea 19, áqy fijado un primer 
engranaje impulsado 24 que engrana con un segundo engranaje 
impulsado 29, montado suelto aohre dicho primer árbol 1 para 
rotación alrededor áe.l mismo, o oca, el segundo engrana jar im

19. pulsado 25 ni transtaita ni recibo movimiento con respecto a 
dicho primer árbol 1.

20.

Debido al sistemo de acoplamiento que acaba de áeg 
cribirse, el tercer árbol 16 está sometido o un movimiento 
rotativo que es proporcional o la diferencia emtre las velot^, 
ladea rotativas del primor árbol 1 y el segundo árbol 11, 
efectuándose esta diferencia automáticamente a travás de la 
disposición do acoplamiento realiaada, por el grupo diferea- 
cial 15.

29.
Dicho segundo engranaje impulsado 25 engrana eos un 

primar engranaje 26, soportado pivotaateaeata por un árbol 
secundaria 2? y conectado rígidamente a un segundo engranaje 28.
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Paya transferir el movimiento a la* ruedas de la ag 
qpiaa, se proporciona un tercer engranaje impulsado asociada 
desplassblemeate can tm Arbol mnuredo 30 (a travle Re un ce 
canismo de control no ilustrado en al dibujo) que está moatg^ 

3* do en cojinete* de bola* o rodillo* y dotado en extremo de 
un pidón cónico 31 que engrana coa un pidón cónico 32 conecta 
do s un conjunto diferencial 33 (conocido gegjse)* que a su 
res impulsa la* ruedes so trices de la adquina, no ilustrada* 
en el dibujo anexo.

10. Picho tercer engranaje impulsado 29 puede engranar­
se alternativamente de modo directo con el segundo engranaje 

.' impulsado 25 o, cuando se decide realisar una inversión repon 
tina da la dirección de movimiento, con el segundo engranaje 
2%. ------------------------- -

13. Un piada 49 de toan de fuerza está montado rígida­
mente sobre el primer árbol 1, y engrana can un engranaje 41 
para, la tosa de fuerza haciendo girar de esta forma *1 siat& 
na de tosa de fuerza ilustrado esquemáticamente coa. 4% -en el 
pleno anexo. Por razones constructivas, el engranaje 41 está 

29. dispuesto eoaxlalmsate con dicho árbol r*auraáo 39 y *1 árbol 
renurado 39 tambi&s está a tope de la parte central del eagxg 
naje 41 por medio de cojinetes de bolas o rodillos. - - - - -

Debe explicarse además que o* posible proporcionar 
un dispositivo de bloqueo de diferencial 33 Par* interconec- 

g$. tar rígidamente lo* do* ejes de la* ruedas motrices de la má
quina, mientras que pueden proporcionarse tambióh un par de



frenos que acMan directamente sobro las ruedas.

la transsi sida mecánica de la presea te imveaoi^ 
funciona como sigue. Pe transmite el moviainnto a la tema da
fuerza 48, tal como ee ha descrito antcrioBseate, a tararás del 
^agranaje 44 de la toca da fuerza que engrana con al pi86a #  
da tasa de fuerza fijado al primor árbol t. Por lo tonto el 
Bovimianto rotativo de la toma de fuerza es Ra&ciáa ánioamen- 
te de la velocidad rotativa del primer árbol 1 y por consi­
guiente del cigaaRal 4 al cual el árbol 1 está acoplado a t %  
véa del embrague 3 de friccián, y no depende de ninguna maag. 
ra del movimicato que se transmita a las ruadas do. la máquina, 
por lo tanto no está relacionado con la velocidad do recorrí'- 
do propia do la máquina, Por lo tanto puedo seleccionarse el 
saovimieRto ajustando la velocidad del motor pora Captarse a 
las exigenoias operativas del apero.

transmite el movimiento a las ruedas de la a&pagL 
na por el diferencial 33 que recibe su movimiento del segundo 
engrana je impulsada 2$, bien directa bien iadireetmamta se- 

ai el torcer engranaje impulsado 59 engrana coa el magua 
do engranaje 58 o áiraetaaoate con <& segundo engranaje im­
pulsado 5$, o sea, a trarás Re su conexión con el primar en­
granaje impulsado 3 4, directamente del tercer árbol %.  Dicho 
tercer árbol tiene un movimiento rotativo igual a la Riíeraa- 
oia del movimiento rotativo recibido Rol piada central motor 
20, que está acoplado directamente al primer árbol ! a traváa 
del primer engranaje motor 21, al movimiento variable recibi­
do de la araSa 17, a travás del segundo árbol 13, eagáa ae de
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t$raiaa por las posicicnes escogidas de lee poleas 9 y 12 de 
diámetro variable. - - - - - - - - - - - - - - - - - - - -

Variando el diámetro de la poloa 9# y por consi­
guiente do la polea 1?, aq puede variar continuamente a volun 

5. tad el movimiento a transmitir a las zuedas motrices de la mg 
Otaina, i titulo de ejemplo, suponiendo ana velocidad interme­
dia para el movimiento rotativo variable recibido de la eraHa 
17 que ee igual al movimiento rotativo recibido del piñén 
central motor 20, un estado de movimiento nulo resultará en 

10. el tercer árbol 16, y por consiguiente en las ruedas de la má
quina. Además, bien por encima bien por debajo de esta velo* 
cidad intermedia, sé obtendrá un movimiento bacía adelante o 
bacía atrás para el árbol 16 que es continuamente variable y 
varia esgdn el movimiento de les ruedas de la máquina . Besu^ 

13. tará de lo arriba citado como puede variarse continuamente la
velocidad de recorrido en un sentido aaí como en el otro, sin 
tener en cuanta el movimiento transmitido a la toma de íherza 
4 2 . ---- ------------------ - - - - - - - - - - - - - - -

Na evidente de la descrlpeién arriba dada, que se lo 
29. gran totalmente las- finalidades pretendidas: afectivamente, 

ee ha hacho que el accionamiento a las ruedas do la máquina 
sea independiente al accionamiento de la toma de fueres, mían 
tras que taxbiáa se ha logrado la finalidad de variar el mo­
vimiento transmitido a las ruedas matrices de la máquina con 

25. tinuamsnte en un sentido asi como en el sentido opusato. - -

Bracios a la transmisión de la presante invención,
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po? lo tanto, so haca posible bloquear la velocidad do giro 
del meto? para un fuReioaaaieato áptima dpi spero llevado por 
la maquina, o impulsar la máquina a cualquier valaeiágd deseg 
éa para adaptarse a las esigeacias operativas indivi^ales..-

3. ^viden tomento, sis separarse do la misma disposición
cinemática arriba descrita, la iav^ciáa ce susceptible de nu 
serosas moáifioscionea y variaciones que dependen áe la aáqui 
na, en la cual se instala la transminián y la potencia escogi­
da para el motor. Por lo tanto, los Materiales empleados, y

13. , las dimensiones y disposiciones utilizadas .puedan ser cuales­
quiera que se adapten a la aplicación. - - - - - - - - - - -
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Se declara d* novedad y propiedad para Eepa&a, sus 
territorios y plasma 6a soberanía, Iss siguientes!

s w i y t ^ D i C A C í p m s

5. ?.- Perfeocionaaientos en las tvaoesisionea da tipa
meoáaioo y da variación continua da velocidad, particularmen­
te para oultivadorae, tractores y máquinas similares acciona­
das a motor, caraeterissdos pov̂ pie la tranamiaión comprando 
un primar árbol acoplado directamente a un árbol motor o ei- 
gPeKal da motor y que acciona un segunde árbol por medio da 
un grupo motar da reducción variable continua, estando coñac- 
tedas dichos árboles primero y segundo oinemáticaments a m  
sistema diferencial acoplado a un torear árbol, que gira, a 
una velocidad proporcional a la diferencia da velocidad rota 

!3. tiva entre dichos árboles primero y segundo, accionando dicho 
tercer árbol lea ruadas motrices de la máquina a trsvá* de 
una conexión cinemática, y accionando dicho primar árbol una 
toma da iUerza a través de un taren cinemático. - - - - - - -

2.- Per¡í eccioaamientos segdn la reivindicación anta 
20. rior, caracterizados porque el grupo motor da reducción varia

ble continua entra dichos árboles primero y segundo comprende 
una correa trapezoidal que circula sobra poleas primera y se­
gunda da diámetro variable que comprenden cada una dos platos 
siendo al meaos uno de loa mismos móvil axis&menta, ajustándo 

25. se las posiciones de dichos platos por medio de un control ac



cioaado manualmente por preferencia, catando asociada dicha 
primera polea con un árbol intermedio accionado en rotación 
por dicho primer árbol, y estando asociada dicha segunda po­
lea con dicho segundo árbol.-------------- ------------

3. - Perfeccionamientos según la reivindicación t, 
caracterizados porque dicho sistema diferencial comprende una 
araña coaxial con respecto a dicho segundo árbol y fijada rí­
gidamente al mismo, soportando pivotantemente dicha araña al 
menos un primer piñón satélite y al menos un segundo piñón 
satélite, siendo coaxiales dichos piñones satélites y estando 
montados rígidamente uno al otro y asociados para su giro con 
un eje paralelo y descentrado con respecto a dicho segundo 
árbol, engranando dicho al menos un piñón satélite con un pi­
ñón central motor soportado pivotantemente por dicho tercer 
árbol y fijado rígidamente a un engranaje motor que engrana 
con un piñón fijado a dicho primer árbol, engranando dicho se 
gundo piñón satélite can un piñón central impulsado fijado a 
dicho tercer árbol, estando fijado también un primer engrana 
je impulsado conectado cinemáticamente a las ruedas motrices 
de la máquina. - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - -

4. - Perfeccionamientos según la reivindicación 1, 
caracterizados porque dicha toma de fuerza esté acoplada di­
rectamente a dicho árbol motor o cigPeñal de motor a través 
de un engranaje de toma de fuerza montado coaxialmente sobre 
el árbol de tosa de fuerza y engranado con un piñón de toma 
de fuerza fijado a dicho primer árbol. - - - - - - - - - - -
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5.- "PERFECCIONAMIENTOS EN LAS TRANSMISIONES DE M  
PO MECANICO Y DE VARIACION DE VELOCIDAD CONTINUA".------

Todo olio conformo so describe y reivindica en la 
presente memoria que consta de catorce bojes Toliadaa y meca 

3. nografiadas por una sola de sus oaras y de una lámina de di­
bujos que la ilustra. '

&ARCKMNA, 24 MAR. :37$

Kcm.
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