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MEMORIA DESCRIPTIVA

Los mecanismos de transmisidn regulables sin soluciéﬁ
de continuidad se conocen con el t&rmino de "variaGores",
utilizéndose para transmitir la energia en algunos casos
correas (por ejemplo, correas trapezoidales sobre poleas
cbnicas de discos méviles, o entre conos reciprocamente
operantes), y en otros casos cuerpos de friceibén (por ejem-
plo, bolas con puntos de contacto variables). Una propues-~-
ta antigua que funcionaba con ayuda de una bola sujets en-
tre dos poleas giratorias, y transmitia as{ los pares de
giro a trasladar del dispositivo motrigz al conducido me—
diante friccidn de contacto, no resulté aprovechable, por-
que la modificacidn de la cifra de revoluciones de salida
exigia un desplazamiento forzoso de la bola, lo que sélo
era posible conseguirlo venciendo la friccidn de contacto
mediante .la aplicacién de una elevada fuerza externa dando
lugar, por un lado, al desgaste de la bola y.de las poleas
debido a la friccién desliéante, ¥ por otro lado a la limi-
tacién de las fuerzas de transmisién a unos valores redu-
cidos. En todas las demis construcciones basadas en la fric-
cién se observa la misma caracter{stica de que trabajan
con un nivel de rendimiento deficiente, a causa de su es-
tructura complicada y de las consiguientes pérdidas en la
friccién.

La invencién tiene por objeto un mecanismo variador de

velocidad capaz de poder transmitir con un alto grado de
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efectividad, una cantidad de energia pricticamente ili-
mitada, mediante friccién de contacto entre bolas y poleas
giratorias, comprendiendo un dispositivo combinado de man-
do, que garantiza tanto la conservacién de una cifra cde
revoluciones de salida seleccionada, carente de friccio-
nes, como la modificacidén de la posicién de la bola y con
ello de dicha cifra de revoluciones de salidé, Y que se
obtiene disponiendo varios conjuntos de polea-bola-polea
que funcionan en serie, mediante acoplamiento de los dife-
rentes mecanismos de mando con unos niveladores que pro-
curan el equilibrado de las posiciones eventualmente dés—
viadas de las bolas.

En el mecanismo segin la invencién, se dispone una hola
montada a presién entre dos poleas; dicha presibén se mantie-
ne por fuerzas externas. La bola cuida de la transmisidn
de un par de giro desde un Arbol motriz hacia un 4rbol pa-
ralelo conducido, girando sobre dichos &rboles las citadas
poleas. Durante este proceso, el centro de la hola se man-
tiene, gracias a un rodillo de gufa sobre el punto de cru-
ce de la recta que une los 4rboles con el eje central del
mecanismo de mando, formando éste Gltimo un pequefio &ngulo
con aquella recta de unién. Al mantenerse invariable la ci-
fra de revoluciones de salida, el rodillo de gufa recibe la
presién de los pares de giro a transmitir, trasladéndose
las fuerzas de transmisién a través de un ci{rculo mayor
recorrido por la bola, en posicibén perpendicular respecto
de la recta de unidn. Cuando se trata de modificar la ci-

fra de revoluciones de salida se desplaza, modificando la
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posicién de los rodillos de gufa verticalmente respecto de
sus ejes, el punto de cruce entre ambas rectas (eje central
del dispositivo de direccidn/recta de unién entre los ejes
de los 4rboles), sobre la recta de unién éntre estos;pjes
de los &rboles, en una direccién determinante de la cifra
de revoluciones resultante. Sobre la bola actila ﬁna cenmpo~
nente dinémica en la misma direccifn, hasta que vueive a
ser frenada por el rodillo de gufa después de un movimiento
de rodaje, en el nuevo punto de cruce de ambas rectas, al
quedar establecida una nueva cifra de revoluciones.

Cuando se conecfan sucesivamente varios conjuntos de
polea-bola-polea para incrementar la capacidad de transmi-
sién, se produce la modificacidn de la cifra de revolucio-
nes conducida del mismo modo, o sea desplazando la totali-
dad de los mecanismos de direccién que funcionan en serie
(rodillos y gufa), simulténeamente en el mismo sentido. Las
pequeiias diferencias entre las posiciones de las bolas que
trabajan en serie, se compensan mediante brazos nivelado-
res dispuestos entre cada dos (cuatro, ocho) dispositivos
de mando, corrigiendo éstos las diferentes cargas que pe-
san sobre las bolas, al operar sobre el dispositivo de man-
do.

A continuacidn se describe la invencifn haciendo referen-
cia a las hojas de dibujos:

La Figura 1 muestra una transmisién sencilla, vista en
planta, cuyo objetivo es permitir la variacién continua de
la cifra de revoluciones del 4rbol conducido, El &rbol motriz

1 tiene una unién fija con la polea motriz 6, y estd montado
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con facultad de desplazamiento axial en la caja 12. Los resor-
tes planos 3 ejercen presién sobre los cojinetes de presién
axial 4+ 5, y con ello sobre la polea 6. En el lado conduci-
do, el &rbol 11 estd fijamente unido a la polea 8. Tamkién

el 4rbol 11 puede desplazarse axialmente en la caja 12, en

la que estd montado en posicidén paralela al &rbol motriz 1.

La polea 8 recibe la presién de la polea 6 con la interme-
diaéién de una bola 7, y la transmite a través de varios co-
jinetes de presién axial 5+9 a la caja 12. '

La presién del paquete de resortes de plato 3 debe ser
suficientemente intensa como para que los puntos de contacto
(B) de la bola 7 con las poleas 6 y 8, puedan transmitir la
potencia sin pérdida por deslizamiento, o sea mediante roza-
miento por adherencia.

La posicién de la bola 7 entre los Arboles 1 y 11 deter-
mina la cifra de revoluciones de la polea conducida, 0 sea
del Arbol, gracias a la relacibén existente entre las distan-
cias de los puntos de contacto (B) respecto de los ejes de
los arboles 1 y 11, respectivamente.

La variacién continuada de la cifra de revoluciones de
la polea conducida se produce por modificacién de la posicién
de la bola entre las poleas. La fuerza de compresién de los
resortes planos 3, determina el par de giro miximo transmi-
sible (fuerza de transmisibén = coeficicnte de friccién de
contacto x presidn eléstica).

La Figura 2 muestra el montaje de un dispositivo de mando
para sujetar o desplazar la bola 7.

La bola 7 tan solo puede transmitir los pares de giro
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desde la polea motriz a la polea conducida, sin fricciones
por desplazamiento y manteniendo iguales las cifras de re-
voluciones, cuando no existen componentes dindmicas que ac-
then en direccién axial, lo cual sucede precisamente cuzndo
el centro de la hola se sitda sobre la recta de unibr entre
los cjes de los &rboles, y cuando el circulo mayor formado
por los puntos de contacto B se sitéia en posicién perpendi-
cular a esta recta. Los rodillos de gufa 12 y 12 a, montados
en un bastidor 13, tienen la misién de guiar la bola. Estén
asentados formando un pequefio &ngulo con la recta que une

los ejes. El desplazamiento del punto de cruce entre el eje
central del mecanismo de mando y la recta que une los ejes,
sobre el cual se retiené el centro de la bola 7, en direccién
hacia un eje, hace que la bola siga el movimiento del punto
de cruce sobre la recta de unidn, puesto que debido al peque-
fioc 4ngulo mencionado, hay una Pequefia componente dindmica que
actlia sobre dicha bola. _

La Figura 3 muestra un ventajoso dispositivo que incor-
pora el mecanismo segln la invencidén. Al conectar sucesiva-
mente varios conjuntos de polea-bola-polea, deben funcionar
todos con cifras iguales de revoluciones, para gue no se pro-
duzcan tensiones, y con ello pérdidas en el grado de efecti-
vidad (con una eventual sobrecarga de algunos discos); para
que quede garantizada una distribucién uniforme de la transmi-
sibén de energia, hay que comprensar continuamente hasta las
mds pequefias desviaciones en su posicién de las bolas de trans-
misién 7. Esto se consigue segin la invencién, suspendiendo

los rodillos de gufa de unas palancas 14, de brazos iguales.
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Diferentes rédios de rodadura de las bolas 7 dan lugar a

fuerzas de presién desiguales sobre dichos rodillos de gufa.
Con ayuda de los brazos de palanca 14, que actlian como bra-
zos niveladores, se compensan dichas diferencias, situéndose

todas las bolas en el mismo radio de rodadura.

En la ejecucidén prélctica del objeto de la presente paten-
te de invencidén podrén variar todos cuantos detalles no afec-

ten, camhidndola o modificéndola, a su propia esencialidad.
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REIVINDICACIONES

Se reivindica como objeto de la presente Patente de

Invencién:

.

12, Mecanismo variador de velocidad, del tipo de -ios
que transmiten energfa motora desde un &rbol motriz a uui
&rbol conducido, paralelo al primero, cuya cifra de revolu-
ciones debe poder modificarse sin solucién de continuidad,
mediante bolas montadas entre una polea que gira junto con
cl Arbol motriz, y otra polea igual situada cn el firbol con—
ducido, estando dichas bolas comprimidas entre dichas poleas,
gracias a la aplicacién.de fuerzas externas tan enérgicas que
se produce una intensa friccidn de contacto que asegura la
transmisidn de los pares de giro desde el &rbol motriz al
&rbol inducido, que estd caracterizado por el hecho de com—
prender un dispositivo de mando, situado entre una polea mo-
triz y una polea conducida, compuesto por dos rodillos de
guia montados con paralelismo axial que enmarcan la bola a
guiar, de modo tal que el eje central del dispositivo de man-
do forma un pequefio 4ngulo respecto de la recta de unién
entre los ejes de ambos 4rboles, y caracterizada también por
el hecho de que en una situacién que corresponde a una cifra
determinada de revoluciones del &rbol conducido, un rodillo
de guia mantiene el centro de la bola en el punto de cruce
del eje central con la recta de unidén, de modo que la bola
rueda sobre un gran circulo situado perpendicularmente res-

pecto de dicha recta de unién, y obteniéndose la transicidn
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continuada hacia otra cifra de revoluciones mediante un des-
plazamiento del dispositivo de mando verticalmente sobre el
eje central, con lo cual se traslada el punto de cruce de
ambas rectas en la direccién de uno de los ejes giratorios
siguiendo la bola su rodaje en la misma direccibn, por éE-
tuar una pequefia componente dindmica, mediante desplaza-
miento en esta misma direccifn, hasta que la bola es parada
en su centro por el rodillo de gufa, en la nueva posicién
formada por el punto de cruce de ambas rectas, donde se esta-
biliza, una vez modificada la cifra de revoluciones de sa-

lida.

20,- Mecanismo segfin la reivindicacién 1), que se caracte-
riza porque para multiplicar la capacidad de transmisién, se
conectan sucesivamente un nfimero cualquiera de conjuntos de
polea-bola-polea, todos ellos sometidos a la misma compresién
exterior, pudiendo desplazarse las poleas axialmente sobre
los &rboles para poder transladar a su vez dicha presidn, y
estando unidos cada dos, o bien cada cuatro o cada ocho dis-
positivos de mando entre sf, mediante un nivelador, de modo
que cualquier diferencia en la carga originada por diferen-
cias en los radios de rodaje de las holas desequilibre dichos
niveladores, con lo cual los rodillos de guia se verén despla-
zados hasta que se vuelva a producir nuevamente una carga equi-
librada en los brazos del nivelador, es decir hasta que se

alcancen radios iguales de rodaje.

32,- Mecanismo segiin la reivindicacién 1), que se carac-

teriza porque el 4rbol motriz acciona dos o varios &rboles
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conducidos, que pueden funcionar con independencia recipro-
ca a diferentes cifras de revoluciones de salida.

4.~ Mecanismo seglin las reivindicaciomes 1) y 2), que

se caracteriza por el hecho de que un Arbol motriz aceiona

5 dos érboles conducidos, simétricamente montados, con ajuda de

uno o varios conjuntos polea-bola-polea.

52,~ Mecanismo segiin la reivindicacién 1), que se carac-
teriza porque un primer Arbol motriz acciona, para incrcmen-
tar las pésibilidades de transmisién, otros varios &rboles

10 conducidos.
62,- "MECANISMO VARIADOR DE VELOCIDAD".

Consta la presente memoria de nueve hojas foliadas y
mecanografiadas por una sola cara, acompaiiada de dos hojas

de dibujos.

15 Madrid, 23 VAR 1979
D. Bernd GREVWE
P.a.

PECRA 770 123 ROLNIE

Gua do Verdoncas



JI1aVIS3YA YIVYOS1

LRI DR .\.r hmu.\ohl\\ . N- P
kst cants Y. n="] ol
TR S | _ \
y / T {1
I i
4 | i
626} "4y £ T ‘araavr mm ] i T

%\&M% ) VIOH SYroH Zz IM3IL9D and3g




BERUD GREWE

11

ESCALA YARIABLE




Z HOJAS HOJA | 4_757/4

_—8
! 7 ] )
, :: :: ;29 MADRID., 23 MAR 1979

E T.a_.




7

AP [eLS) [T
o)(o)(oh(o
BEIEEIEE
T | > =~=< R P
NEIOIE

FlG. 3
MADRID. .

l).u.

PEORC T4/ NES MOLINE

ESCALA VARIABLE




	Bibliographic data
	Description
	Claims
	Drawings



