dunio 2005

Al igual que ocurre en nuestros campos, estamos en pertinaz sequig de
exposiciones. Hace ya muchos afios que no nos encontrabamos en una
situacién similar a la actual, ya que nuestra Gltima exposicion tuvo lugar nada
mas y nada menos que alla por los inicios de 2003 en Gijon. Y no sera por
falta de gestiones, ya que nuestro Presidente y nuestro Secretario estan
realizando visitas y llamadas frecuentes a organismos y entidades que
pudieran estar interesados en patrocinarlas. En la mayoria de los casos

muestran cierta predisposicion, pero parece ser que el gran escollo es la
financiacion.

Qué lejos parecen ya aquellos afos en los que practicamente teniagnos cola
de interesados en hacer exposiciones, hasta el punto de que, en alguna
ocasién tuvimos abiertas dos a la vez.

Por todo ello, queremos hacer un llamamiento a todos aquellos sogios que
puedan tener entrada o conocimientos en entidades que dedican simas
importantes al fomento de la cultura, como Cajas de Ahorros de ambito
nacional, autonémico o local, para que echen una mano a la Asociacion,
tratando de conseguir entrevistas con aquellas personas responsa les del
tema de exposiciones. Para convencerles posteriormente del exit indudable
en cuanto a numero de visitantes, nuestro Presidente, Raimundo Gaspar 6
algin miembro de nuestra Junta Directiva estarian dispuestos a facilitar la




documentacion pertinente e incluso viajar a cualquier ciudad para tratar de
convencerles personalmente.

En efecto, una de las principales razones de la existencia de la Asodiacion es
la celebracion de exposiciones, con objeto de despertar y fomentar nuestra
aficién entre aquellas personas que muestren interés. Practicamente en todas
las exposiciones que hemos hecho se ha cumplido este objetivo y hemos
logrado incrementar nuestro nimero de socios en alguno mas.

Debemos, por tanto, aplicar el maximo esfuerzo posible en tratar de conseguir

este tipo de contactos y esperamos vuestra méxima colaboracion en este
sentido.

Manuel Hidalgo.
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PARA UNIR PIEZAS CILINDRICAS

Si queremos unir piezas cilindricas (por ejemplo, dos manguitos 163), jamas se
deben utilizar tiras situadas en el interior del cilindro y sujetas con tuerca y
tornillo, porque al apretarios deformaran los manguitos. En su lugar, '
utilizaremos acoplamientos 63 para conseguir una unién perfecta y sin
deformaciones, como se ilustra a continuacién.

=== 163 163
30@@0 (e} 1@) 63

UNA LLAVE ESPECIAL

Podemos hacer una llave especial que nos permita sujetar una tuerca cuadrada
y situarla en un sitio complicado para meter la mano y una buena so ucion es
soldar con mucho cuidado (o pegar con Loctite o un producto similar) una
arandela 38 en cada una de las bocas de una llave 34. Hay que tener cuidado de
centrar bien las arandelas, de manera que pasen sin dificultad los tornillos por
el agujero de las mismas y coincidan con la tuerca que la llave sujeta. Ver
dibujo. |

M




TRANSMISION MIXTA

Los engranajes de plastico 27f no solamente engranan entre si, sino que
también disponen de una canal central que permite usar una cuerda, correa o
banda elastica de trasmisién al mismo tiempo, consiguiéndose con ¢llo una
transmisién mixta como la que se ilustra.

MAS USOS DEL ENGRANAJE 27F

Se puede hacer una bonita rueda rebordeada de radios encajando un engranaje
271, con el cubo de rueda hacia fuera, en una rueda rebordeada 20. Los
engranajes 27f se han fabricado a lo largo del tiempo con ligeras diferencias de
tamaiio. Hay que probar cuales de los que tenemos encajan sin dificultad.

COMO CONSTRUIR UNA PRECIOSA VIGUETA EN "H” '

Con cuatro tiras del mismo tamaiio y color podemos hacer una m nificay
resistente vigueta en forma de “H”, segun se ilustra a continuacion. Anadir
Gnicamente que hay que intercalar el nimero de arandelas suficiente para que
puedan pasar sin dificultad los tornillos largos transversales que fprman el

e

Manuel Hidalgo (recopilado y traducido de diversas publicaciones)




JEGUNDA PARTE:

Veamos ahora que posibilidades tenemos cuando BC toma dis:ntos
valores, es decir, cuando el segundo punto de unién de las pla
dentro de la linea BC, esta a distintas distancias de B.

consecuencia, es imposible enganchar la corona de 25 placas a un
centro E’ a distancia no exacta.

as,

Estudiaremos desde BC = 4 hasta BC = 12, lo que supone unas apotemas

de 8 a 24 equidistancias.

Utilizaremos las formulas antes obtenidas
N = 180/arctg(AB/BC) o a la inversa AF = 2.BC.tg(180/N) y la
limitacién de huelgo = +0,14 mm en AF (ver también Figura 3)
El ideal seria tener placas del estilo de la 54a, pero con iversas
longitudes. En la figura 2* se representan las dos que tiene Stokys,
de 5 y de 7 agujeros de longitud (BC = 4 y 6). Constructian
(Centimétrica) tiene también la de 7 agujeros de longitud, que
dicho sea de paso, es muy interesante. '
Empecemos pues:
Para BC = 4 (Apotema = 8), se obtiene N = 12,824 lados.
Para N = 13 lados, sale AF = 1,9718 Error = -0,282 equid. =
-0,357 mm. Consecuencia: NO SIRVE. '
Para BC = 5 (Apotema = 10), se obtiene N = 15,9152 lados.
Para N = 16 lados, sale AF = 1,98912 Error = 0,01087{6 equid. =
0,138 mm: Consecuencia: S| SIRVE. _
Para BC = 6 ( Apotema = 12), se obtiene N = 19,0228 ladcs.
Para N = 19 lados, sale AF = 2,00244 Error = 0,002 equid. =
= 0,031 mm. Casi perfecto. S| SIRVE. Es el mas aju do.
Para BC = 7 (Apotema = 14), se obtiene N = 22,1399 lados.
Para N = 22 lados, sale AF = 2,012896 Error = 0,012 196 equid.
= 0,1637 mm. Aunque por poco, NO SIRVE.
Para BC = 8 el estudiado en la PRIMERA PARTE.
Para BC = 9 ( Apotema = 18), se obtienen N = 28,39 lados.
Para N = 28 lados, sale AF = 2,028113 Error = 0,028‘!13 equid.
= 0,357 mm. Huelgo excesivo, NO SIRVE.
Para BC = 10 (Apotema = 20) se obtiene N = 31,52037 |
Para N = 31, AF = 2,0338 Error = 0,0338 equid. = 0,429 mm.
Para N = 32. AF = 1,9698 Error = -0,0317 equid. = 0,383 mm.
Ni uno ni otro. NO SIRVE. l
Para BC = 11 (Apotema = 22), se obtiene N = 34,6525 lados.
Para N = 35 lados, AF = 1,98004. Error = -0,01996 equid. =
0,253 mm. Excesivo. NO SIRVE.
Para BC = 12 (Apotema 24) se obtiene N = 37,786 lados.
Para N = 38 lados, sale AF = 1,9887. Error = -0113 equid. =
-0,143 mm. Muy justo, en el limite, pero S| SIRVE.

Analicemos ahora los resultados obtenidos y sus aplicaciones en el

siguiente resumen:




POLIGONOS REGULARES CON LADOS DE CINC
AGUJEROS Y APOTEMAS EXACTAS, EN MECCAND.

PRIMERA PARTE:

Estudiando la pieza argentina 54a (placa de sector sin reborde), en su
aparicion se decia que 25 de ellas forman un circulo, o poligono regular
de 25 lados, surge la cuestién: (Es cierto, 0 hasta qué punto es cierto?

Veamos la Figura 1%, que nos representa la placa. Prescindiendo de los

alargamientos de algunos agujeros, observamos:

Los puntos Ay C son los de unién a la placa siguiente.
Los lados AA son de cuatro equidistancias.
Como ABI/BC = 1/8 = CD/IDE = AF/FE, E es el centro tedrico del
poligono y la apotema es EF de 16 equidistancias.
Las sucesivas placas que se vayan afiadiendo tienen
evidentemente su centro en el mismo punto E. Ahora bien, cel
Gltimo punto A de la placa 25, coincidira con el punto A de la
primera placa, es decir, cerrara teéricamente el poligono?
El namero de lados N = 360/a. = 360/2 arctg(AB/BC) =

N = 180/arctg (AB/BC)

En nuestro caso, y siendo AB/BC = 1/8, se obtiene N = 2631 Asi
pues en la placa tedrica y sin huelgo en las uniones, no seria cierto
ni posible
Veamos pues, a la inversa, cual debe ser la longitud del lado,
mejor atn, del semilado, ya que los puntos F-D-E son fijos, para un
valor exacto de N: -
AB = BC x tg(360/2N) = BCxtg(180/N) y mejor ain

AF = 2 x BC x tg(180/N)

. T — S —— ————— i ———
o o S e e S e S S S S S — -

En nuestro caso y con N = 25 y BC = 8, se obtiene

AF = 2,02127 equidistancias, por lo que el error es de
0,02127 equids = 0,02127 x 12,7 mm = 0,27 mm.
¢Es admisible este huelgo?
Los orificios de las placas tienen del orden de diam = 13 mm:
Los tornillos tienen un diam de 3,85 mm: asi pues el huelgo total
es de 4,13 — 3,85 =0,28 mm, o seade £ 0,14 mm.
Asi pues, el huelgo necesario de 0,27 mm no es admisible y el
poligono de 25 lados no puede cerrar con a otema 16 equid.
¢ Por qué cierra en la practica? Por dos causas:
Primera: por el rasgado vertical de los agujeros A que disminuye la
distancia de AA al punto D.
Segunda: por el huelgo en sentido contrario de las uniones en los
puntos C.
Las dos causas originan un desplazamiento del punto entral Ey,
por lo tanto, la apotema deja de ser de 16 equidistancias. En




CONCLUSIONES:

Los poligonos que cierran, aunque con huelgos, son los siguientes:

BC = 5 equids. Apotema = 10 equids. (Tira de 11 ag.)
N = 16 lados con huelgo necesario de 0,138 mm.
Muy interesante.

En la Figura 5° se representa un cuarto de circulo realiza:so con
piezas de CONSTRUCTION, para un rodamiento que nec itaba
para un modelo.

BC = 6 equids. Apotema = 12 equids.

N = 19 lados con huelgo necesario de 0,031 mm.

Es el mas exacto, aunque el n° de lados no le haga muy
interesante.

BC = 8 equids. Es el estudiado en la PRIMERA PARTE y que ha
originado este estudio. Teéricamente no sirve, tal como $e ha
expuesto. La solucion seria que el rasgado de los orificios A fuera
horizontal en lugar de vertical, con lo que si seria posible el huelgo
necesario de 0,27 mm y se mantendria la apotema = 16 equidist.
BC = 12 equids. Apotema = 24 equids. (Tira de 25 aguj.)

N = 38 lados con huelgo necesario de 0,143 mm, muy justo pero
asumible.

Puede ser util, ya que de centro de un lado a centro del lado
opuesto, hay 48 equids. (Una tira de 49 agujeros, tipica de
Meccano)

En la figura 4° se representa una solucion de este altimo
construido con placas rectangulares de 5 X 15 agujeros. El ideal
seria disponer de placas trapeciales como la 54a, pero de 13
agujeros de longitud. Asi no daria lugar a superposicion de 3
placas, como se ve en la figura, en la zona sombreada. |

POLIGONOS REGULARES CON LADOJS DE CIN 0
AGUJEROS Y RADIOS EXACTOS, EN MECCANO,

TERCERA PARTE:

Fijémonos en el esquema de la figura 62.
El radio que ha de ser exacto es AE.

Sea AF el semilado y AE = R. En este primer caso el semilada vale 2

equidistancias.
Las férmulas que necesitamos son las siguientes:
N° de lados N = 360/a = 360/2 arcsen(AF/AE) = 180/arcsen(2/R)

Inversamente, para un radio dado Ry un n° de lados N, AF = AE x sen "za

= R sen (180/N)
Veamos pues para distintos valores de R, si puede o no ser:




R = 4, N = 6 exacto. En efecto, hexagono de R=4 con L j4. SIRVE.

R= 5 N = 7, 63 lados. Para N = 8 sale AF = 1,9134, error -0,08658
= 1,10 mm. NO SIRVE.

En lineas generales y para N = N° exacto + 0,1 puede servir. Pafa mayor

diferencia no sirven. El huelgo menor de 0,14 mm.

R = 6, sale N = 9,24 lados. NO SIRVE.
R =7, sale N = 10,84 lados. NO SIRVE.
R = 8, sale N = 12,43 lados. NO SIRVE.
R =9, sale N = 14,019. Tomamos N = 14 lados y AF = 2,00269 Error
=0,00269 = 0,034 mm. S| SIRVE.
R =10, sale N = 15,6. NO SIRVE.
R =11, sale N = 17,18. NO SIRVE.
R =12, sale N = 18,76. NO SIRVE.
R =13, sale N = 20,33. NO SIRVE.

R = 14, sale N = 21,916. Tomamos N = 22 y sale AF = 1,9 24 equid.
Error = -0,0076 = 0,096 mm. Sl SIRVE. .
R =15, sale N = 23,49. NO SIRVE. f

R = 16, sale N = 25,067. Tomamos N = 25 lados, AF = 2,0053 Error
= 0,0053 = 0,042 mm. S| SIRVE.

R =17, sale N = 26,64. NO SIRVE.

R = 18, sale N = 28,215. NO SIRVE.

R =19, sale N = 29,79. NO SIRVE.

R = 20, sale N = 31,36. NO SIRVE.

R =21, sale N = 32,97. Tomamos N = 33 y sale AF =1, 99?177 Error
= -0,003823 = 0,042 mm. Sl SIRVE.

R = 22, sale N = 34,5 NO SIRVE. '

R = 23, sale N = 36,08. Tomamos N = 36 y sale AF = 2,00458 Error =
0,00458 = 0,058 mm. S| SIRVE. Dré

R = 24, sale N = 37,635 NO SIRVE. !

He estado recorriendo el caso de lados de 4, 6 y 7 agujeros, o sea de 3, 5
y 6 equidistancias y doy a continuacién un resumen de las posibilidades
que existen, con radios que no sobrepasan las 24 equidlstanqlas, o sea,
25 agujeros:

CUARTA PARTE:

RESUMEN DE POLIGONOS VALIDOS.

LADOS DE 3 equidistancias (4 agujeros)

R= 3 Hexagono exacto. Error =0 mm.

R =10 N =21 lados, con Error de 0,122 mm.
R =11 N =23 lados, con Error de 0,028 mm.
R =12 N = 25 lados, con Error de 0,051 mm.
R =13 N =27 lados, con Error de 0,117 mm.




LADOS DE 4 equidistancias (5 agujeros)

4 Hexagono exacto. Error = 0 mm.

9 N =14 lados, con Error de 0,034 mm.
14 N = 22 lados, con Error de 0,096 mm.
16 N = 25 lados, con error de 0,042 mm.
21 N = 33 lados, con error de 0,042 mm.
23 N = 36 lados, con error de 0,058 mm.

AXDADDAD
[T T 1 I

LADOS DE 5 equidistancias (6 agujeros)

R= 5 Hexagono exacto. Error = 0 mm.

R =12 N =15 lados, con error de 0,064 mm.
R =16 N =20 lados, con error de 0,037 mm.
R =20 N = 25 lados, con error de 0,084 mm.
R =24 N = 30 lados, con error de 0,11 mm.

LADOS DE 6 equidistancias (7 agujeros)

R= 6 Hexagono exacto. Error 0 mm.

R =22 N =23 lados, con Error de 0,055 mm.
R =23 N = 24 lados, con Error de 0,026 mm.
R =24 N =25 lados, con Error de 0,10 mm.

Evidentemente el grado de interés depende de lo que quiera
conseguirse. Tamaiio, nimero de lados, posibles divisores de este
nimero, etc. NiGmero primo solo he encontrado el de 23 lados. Que sea
divisible por 12 ( para un reloj, por ejemplo) hay un 24 y un 36. Los 25
lados aparecen en los cuatro estudios, etc.

Un poligono curioso: i
L = 20 equid. (tira de 21 agujeros)
R = 17 equidist. |
N = 5 (pentagono) con error = 0,097 mm.

Raimundo Gaspar.
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NUESTROS MODELOS

Cosechadora

Por : Esteban Orozco Vallejo
INTRODUCCION

Este modelo , de disefio propio en Meccano , reproduce , a escala

1:10,5 una cosechadora actual .

Como en todo modelo de disefio propio hube de acometer en
mera etapa la tarea de acopio y estudio de documentacion . Consult
libros y la revista “Maquinas y tractores agricolas” , en especial un
monografico dedicado a “Cosechadoras de cereales” . También
mentacion a dos casas representantes de esta maquinaria , que crei
mente que yo iba a estudiar estas maquinas antes de comprarme
decidi finalmente a hacer el modelo de una determinada cosechado
base en su folleto y en la documentacion antes citada he realizado
que ahora comentamos .

una pri-
> varios
NUMEro
docu-
firme-
. Me

y con

modelo

Escogi el color amarillo , como en la maquina real , y dispus¢ un cabe-

zal grande de recogida de trigo .
Las maquinas reales cuentan con un gran motor diesel y tran

smisiones

hidraulicas . Yo he dispuesto tres motores para realizar siete movimientos ,

como diremos mas adelante .

MOTOR
PRINCIPAL

TERIOR
paja)

Tomillo de afif&acior JEDE RUEDAS DE
DIRECCION




Figura 2



Las dimensiones del modelo en Meccano , con el cabezal puesto , son :
longitud : 95 cm , anchura del cabezal : 56,5 cm , anchura de la maquina : 34
cm, altura : 38 cm .

El namero aproximado de tornillos utilizados es de 1.540 .

Desde que decidi hacerlo hasta que quedé terminado transcurrieron dos

afios , aunque descontando la primera fase de recogida de informacion y algunos
tiempos de no dedicacion quedarian doce meses .

Adjunto en la figura 2 una foto del modelo .

LA MAQUINA REAL.EL MODELO EN MECCANO

Estas maquinas reproducen el sistema tradicional de aventar y trillar ,uti-
lizando también una corriente de aire inducido . Se empezaron a utilizar en Esta-
dos Unidos hacia 1880 , tardando mucho la introduccion en Europal, en donde
no se generalizaron hasta los afios 60 del siglo XX .

En la figura 1 se indica un esquema de cosechadora convencional . El ca-
bezal depende del tipo de cultivo y puede acoplarse y desacoplarse a la maquina
(para cambiarlo o para transportarlo por carretera arrastrado , en sentido longitu-
dinal , por la maquina) . En todos los casos con el cabezal se corta ¢l tallo de las
espigas y éstas son llevadas por un tornillo sin fin de alimentaciéon a un elevador
de cinta que las sube a la unidad trilladora .

Figura 3
L3




En la unidad trilladora hay dos o tres molinos que separan el grano y la
paja golpeandolos contra las planchas concavas anejas . Después vienen las ban-
dejas vibrantes , que terminan de separar el grano y la paja . El grano cae a un
depésito desde donde sube por un tornillo sin fin ascendente hasta la tolva y la
paja sigue hacia la caja trasera , desde donde cae al suelo .

En la figura 3 puede verse el interior de la méquina en el modelo de Me-
ccano , que tiene previsto poder remover la mitad superior del modglo .

En la figura 4 puede verse la tolva abierta y la tuberia con laque se eleva
y expulsa el grano , en general hacia la caja de un camién o remolque movido

por un tractor . Dicha tuberia esta plegada normalmente en el lado izquierdo de
la maquina .

Figura 4

En la maquina real la parte izquierda del cabezal lleva un sensor para
detectar la altura sobre el suelo y regular la elevacion del cabezal mediante
unos cilindros hidraulicos .

El molinete y el tornillo sin fin del cabezal van pintados de color oscuro
para no molestar la vista del conductor que va en la cabina . Las escaleras de
acceso a la cabina y motor pueden elevarse para la marcha y luego abatirse .

En la parte inferior hay un ventilador que emite aire hacia afras para se-
parar el grano de la paja menuda y del polvo .

Las ruedas anteriores son motrices y las de atras son de dirgccion y freno.




DISENO Y CONSTRUCCION DEL MODELO EN MECCAN

La escala esta fijada por el neumatico disponible (pieza 142
las ruedas anteriores .

Para la reproduccion de los movimientos de la maquina real

) para
difi-

cultad mayor es que en ésta el accionamiento es hidraulico a partir de un

potente motor diesel unico (y una bomba hidraulica inica) , situad

de la tolva o depdsito de grano . Nosotros hemos puesto en el mod

tro motores :

- un potente motor Hectoperm para el movimiento del mol
tornillo sin fin del cabezal y la cinta transportadora del el

un primer motor Mérklin 1074 para el accionamiento de

das motrices delanteras (en posicion estatica como direm

adelante)

un segundo motor Mérklin 1074 para la unidad de trilla ,
molinos y la bandeja vibrante superior

un motor Mérklin 1022 en el sitio del motor principal de
quina para mover la reproduccion del gran filtro rotativo

s al lado
lo cua-

nete y
>vador
las rue-
DS MAas

con tres

la ma-
uperior

caracteristico de estas maquinas (ventilador Meccano , pieza n°

157 , dentro de una carcasa)

El modelo se ha construido en cinco médulos independiente

posteriormente :

cabezal y elevador
bloque interior
lateral derecho
lateral izquierdo

internos . Esta mitad superior incluye la cabina , la tolva

sito para el grano , el motor de la maquina , dos escaleras

S0 y caja trasera de salida de la paja .

El eje de las ruedas delanteras es de 8 mm de diametro , con

de cubo adecuado de Exacto .

En los modelos grandes los engranajes han de ser robustos .
en el motor Hectoperm hemos puesto un engranaje sin fin y una
dentada , pieza n° 31 , que tiene 6 mm de espesor .

El motor Meccano MR hace funcionar la bandeja vibrante a

cuatro levas (pieza n® 131) .

a unir

mitad superior , que se quita y se pone para ver los movimientos

0 depd-

de acce-
ruedas

Por ello
eda

través de

En el cabezal las cuchillas estan simuladas por tiras estrechas y el he-

licoide de recogida por tiras curvas (pieza n° 90) que encajan en Ic
guitos .

S man-

La luz superior de advertencia esta hecha con soporte y capgruza de

Stokys .

R




Los cilindros hidraulicos que sostienen elevador y cabezal estan si-
mulados con ejes huecos de Progress Products de 9 mm de didmetro exte-

rior y 4 mm de diametro interior .

Para mover un modelo de este peso se necesitaria un motor mas po-
tente que el Hectoperm . Hago , pues , un montaje estatico que dé una bue-

na idea de la maquina a través de los movimientos antes citados

. Estos mo-

vimientos se gobiernan con una botonera , en la que confluyen los cables ,

con interruptores Miarklin .
Este modelo se ha expuesto en varias exposiciones .




MECANISMOS

Reductora_epiciclica de escalones intercambiables

Por : Esteba:n Orozco Vallejo
|

1 - INTRODUCCION

Muchos motores e incluso algunos de los que utilizamos para mover ni:los de

Meccano tienen escalones de reduccién eﬂidclicm que pueden quitarse y pon
de obtener la cifra de reduccién deseada

a fin

Decido reproducir en Meccano reductoras de este tipo , en tres varianteq, como

veremos mas adelante . |
|
2- MMMM
|

Un escalén de un sistema epiciclico tiene tres elementos -
- un anillo dentado

- una entrada (o salida) : rueda solar
- una salida (o entrada) : portaplanetas

e |
De cada uno de estos tres elementos puede ser uno fijo y los otros dos mibvi

Ennuestmcasoelanilloesﬁjoyhayconpemradaunejequegira,elqueﬁen la
rueda dentada solar . Esta rueda solar dentada engrana con dos o tres conjuntos peri-

féricos de pifiones o ruedas dentadas cada uno (ruedas planetarias) que giran li
pero van unidas a una placa portaplanetas cuyo eje de giro es el eje de salida y
ya la reduccion prevista |




Si el sistema planetario es de ruedas unicas se tiene la siguiente relacion :

Anillo Velocidad eje inicial Velocidad eje de salida
(rueda solar) (portaplanetas)
Fijo 1 | 1+A/S

siendo A el nimero de dientes del anillo y S el nimero de dientes de la rueda splar .

Si es P el niimero de dientes de las ruedas planetarias se tiene : A=S 4 2P .
La reduccién no depende del niimero de dientes de las ruedas planetarias sino olo
de los de la rueda solar y del anillo . Los sentidos de giro de la entrada y salida/son los

mismos .

Si a diferencia de lo anterior hay dobles planetas , es decir en la periferia una
rueda planetaria engrana con la solar y con otra rueda planetaria que a su vez a
con el anillo , tenemos :

Anillo Velocidad eje inicial Velocidad eje de salida
(rueda solar) (portaplanet
Fijo 1| 1-A/S

En este escalon de planetarios dobles los sentidos de giro son contrarids ,es decir
si la rueda solar gira en sentido de las agujas del reloj el portaplanetas lo hace en el sentido




contrario a las agujas del reloj y viceversa . Por ello a la relacion de giro solar -
portaplanetas se la da un signo negativo . En efecto la relacion 1 - A/ S es sienlpre

negativa . El sentido final de la reductora dependera pues (seré la multiplicacion ) del
sentido de los escalones .

3 - CONSTRUCCION EN MECCANOQ . SISTEMA DE PLANETAS O

Como anillo dentado utilizamos la pieza 180 , que tiene 95 dientes en sy circun-
ferencia interior .

Como hemos dicho y puede comprobarse facilmente , en cuanto al nimgro de
dientes tenemos A =S+ 2 P, con lo que escogida una rueda solar de S dienteq el ni-
mero de dientes de cada planeta serd (95 —S) : 2 . Revisamos primero , para lajrueda
S , los engranajes disponibles en las listas de piezas de Meccano , Stokys , sumjnistra-
dores, etc . Para cada S existente obtenemos un engranaje P , que puede ser que no
exista en los sistemas citados . En la obtencion de P se redondea a un nimero entero a
la baja (por ejemplo si sale 9,5 dientes se pone 9) . Interesa que el engranaje sajélite sea
pifibn para su mejor encaje con el anillo .

Tal como vemos en los motores y en otros documentos estos engranajes epici-
clicos suelen llevar tres ruedas satélites . Ello nos lleva a utilizar como placa pértapla-
netas la placa frontal 109 B , de simetria hexagonal (puede utilizarse también la pieza
146 H que es un disco sin cubo también de 6,35 cm de didmetro y simetria hexagonal).

Preparamos cuatro portaplanetas , que aparecen en la figura 3 encajados con su
rueda solar , de las siguientes caracteristicas :

Escalon Engranaje solar Engranajes planetarios Reducdion
Dientes Dientes salida / entrada
1 57 3x19 2,66
2 50 3x22 2,90
3 38 3x28 3,50
4 19 3x38 6,00
—

Figura 3

Cada anillo va en un marco que se fija o desmonta a la placa base simplemente

por tres tornillos . A su vez cada eje de entrada y salida del escalon lleva una pequefia

rueda de buje , pieza 518 , con tornillos en el lado de salida . Veanse las figuras 1 y 2 .
Hay que ajustar con cuidado y engrasar bien .

A%




4 - CONSTR! N ANO . SISTE DEDOS P
DOBLES
Aqui usamos como portaplanetas la rueda Mirklin 10595 de 95 dientes | apro-
vechando para el posicionado de los engranajes planetarios las ranuras radiales y circun-
ferenciales que permiten una adecuada proximidad . Esta pieza 10595 no permite tres
sistemas , sino sélo dos sistemas de doble rueda planetaria . Hemos construido los tres

siguientes escalones (ver figura 4) :
Escalon Engranaje solar Engranajes planetarios Reduccion
Dientes Dientes salida / entrada
1 45 2x(2x19) -1,1
2 38 2x(2x19) -1,50
3 22 2x(2x19) -3,32

Figura 4
Aqui he tomado iguales los dos pifiones planetarios , pero pueden ser distintos .
El montaje de estos escalones es similar al de la figura 2

5 — CONSTRUCCION EN MECCANO . SIS
DOBLES
Utilizamos como portaplanetas la misma placa frontal de simetria hexagonal in-

A DE TRES PLANET

dicada en el apartado 3 , que permite tres conjuntos de dobles planetas a 120°. He toma-
do ruedas distintas para cada conjunto de dobles planetas , construyendo los siguientes
escalones , cuyo montaje es similar a los anteriores (ver figura$) :
Escalon Engranaje solar Engranajes planetarios Reduccion
Dientes Dientes salida / entrada
1 25 3x(11x28) -2,8
2 19 3x(19x22) -4,0
3
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100 ANOS DE MECCANO
DESDE EL VAPOR A LA ELECTRONICA

Por Antonio Valero Aicua

El sistema MECCANO® desde su invencién ha ido evolucionado
para dotar de movimiento a los modelos, adaptindode a los avances
tecnologicos que se produjeron durante el pasado siglé, aunque en los
Ultimos tiempos no ha aprovechado suficientemente las grandes
posibilidades de mejorar el sistema con mas dispositivps electrénicos y
con aplicaciones informaticas, como han hecho sfs competidores
FISCHERTECHNIK® y LEGO®.

Ya en 1914 se comercializaba la primera mdquina de vapor

Meccano, y uno de los primeros motores eléctricos del sistema data de
1916, que se reproducen mas abajo.

Meccano Steam ENGINE




Los componentes electromecanicos aparecen er

comienza la fabricacién de un Equipo de Accesorios
permitia aplicar a los modelos construidos con Mecc
automatismos, asi como experimentar con la electrici
del mismo es el de la siguiente imagen
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En 1963 se vuelve a fabricar
componentes

otro equipo con
eléctricos, mucho mas completo,
llamado ELEKTRIKIT, y que
ademds tenia piezas de material
aislante, un conmutador rotativo, asi
como una cartulina con numerosas
esferas graduadas para voltimetros,
amperimetros, brajulas etc. cuyo
contenido es el de la imagen.

pocos

estos

e ELE‘;CTRICAL AC(_Z_E_%ORY PARTS

conjunction with the
X 2. This Dutfit contains|a Meccano Electric Motor and 3 4-volt Accumulstor in sddition 1o the sbove.  Pricd

L

3w

i 1920, cuando
Eléctricos, que
o determinados

. El contenido

Afos después en

venta un equipo ELECT

componentes

En los manuales

la época se modificar
nuevos modelos en los

componentes electr

1970 se pone a la
RONIC con unos
ectronicos, que

permitia automatizar maquinas y aparatos,
con su célula fotoeléctrica, su relé y su
electroiman.

instrucciones de

o introdujeron
que se utilizaban
Onicos.




La posibilidad de comandar modelos a
distancia sin cables la utiliza el sistema
MECCANO por primera vez en 1996 cuando
fabrica dos equipos que contenian un mando
emisor y un receptor por infrarrojos. Con
estos equipos se puede controlar dos motores
eléctricos en marcha adelante y atras, y se
pueden emplear para motorizar cualquier tipo
modelo, ya que sus componentes son

totalmente compatibles con las piezas
normales.

EE
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J
T Ultimamente, en 2004, se ha
comercializado un equipo para construir
coches dirigidos por ralLio control, que
tiene el defecto de no|poderse utilizar
nada mas que para determinados
vehiculos, ya que ha intpgrado dentro de
un chasis de vehiculo| el receptor de
radio, el controlador] e inversos de
marcha y un servomotor para la
direccion, con lo que se{impide aplicarlo
a otros modelos como| graas, robots o
maquinas. No tiene ld posibilidad de
cambiar la frecuencia de la emision de
radio, por lo que no pugden funcionar a
la vez de forma independiente varios emisores y varios mjodelos.

Aunque no es muy ortodoxo, desde finales de los afios setenta he
construido algunos modelos con piezas Meccano, pero utilizando también
componentes electronicos y electromecanicos corrientes no Meccano,
como células fotoeléctricas, relés, temporizadores, mi¢ro interruptores,
motores sincronos y motores paso a paso, programadorgs electronicos de
motores y también programas informaticos de Fis¢hgrtechnik y su
interface para conectar a un ordenador modelos Megeano de muchos




tipos, asi como emisores, receptores y servos de
aeromodelismo.

No es excesivamente complicado adaptar cual

componentes a un modelo Meccano, y ello me ha pe

magquinas de juego y relojes electromecanicos; brazos r¢

plotters controlados mediante un ordenador con

informaticos de Fichertechnik; coches, autobuses, carr¢
robots dirigidos por radio control; gruas controladas con

electronico de los motores eléctricos de las mismas.

Los servomotores de aeromodelismo conectado
radio control que aparecen en la imagen permiten por

interruptores hacer funcionar a los motores eléctricos d
un robot, pararlos o invertir su macha con lo que se consigue que modelo
marche en todas direcciones.

Con los mandos de la emisora de radio control de
puede hacer funcionar hasta cuatro motores eléctricos.

Las posibilidades son enormes, si para el control

de los movimientos de un modelo Meccano, asi

programacion de los mismos, utilizamos los programas

si se sabe programar con Basic u otros lenguajes con |
nosotros. Para ello se precisa también una interface

radio control de
lquiera de esos
mitido construir,
dboticos, gruas y
los programas
)s de combate y
un programador

I

L

5 al receptor de

medio de micro

el modelo, que es

cuatro canales se

y automatizacion
como para la
Fischertechnik, o
os realizados por
Fischertecnik o




semejante, con la que conectar el modelo a un ordenador. De esta manera
se pueden gobernar brazos robéticos, ascensores, grilas, maquinas
dibujadoras, plotters, cajeros automaticos, robots moéviles, etc.

Con la referida interface que aqui se reproduce se pheden gobernar
cuatro motores eléctricos 0 dos paso a paso, luces y electroimanes, asi
como la introduccion de ordenes por pulsaciones o por semsores de calor,

proximidad, cedulas fotoeléctricas, potenciometros, etc.

El procesador de LEGO de la i 1magen y los program as informaticos

de LEGO también se puede |,
utilizar para los mismos modelos
Meccano que hemos referido
para Fischestechnik. La
diferencia es que gobierna tres
motores y que tiene mayor
autonomia, ya que los programas
informaticos se descargan desde
el ordenador al procesador
LEGO mediante un dispositivo
de infrarrojos, con los que el
modelo puede funcionar
independientemente, sin tener
que estar permanentemente
conectado al ordenador. También
tiene la posibilidad de hacerlo
funcionar con un mando a
distancia de infrarrojos o con una
web cam.




Muy interesante y barato es el programador ROBOTIX, ya que no
necesita conectarse a ningin ordenador, ni descargarle programa
informatico alguno. Con el se pueden gobernar por cable la marcha
B adelante o atras de cuatro motores
eléctricos, asi como el tiempo de
funcionamiento y paro de ¢ada uno (desde
un segundo en adelante),|con lo que se
puede automatizar cualquier modelo
Meccano. Las secuencias |[de movimiento
de los motores y los tiempos de marcha o
paro se pueden memorizar y repetir en
cualquier momento. También se puede
utilizar como un simple mando a distancia
por cable para controlar los movimientos
de un modelo Meccano.

.....

La aplicacion a modelos construidos con piezas Meccano de los
dispositivos electronicos e informaticos que he descrito dé Fischertechnik
y LEGO no requiere ningin conocimiento especial de esas materias, ya
que basta con las instrucciones que traen sus respectivos manuales.
Simplemente es necesario un ordenador para instalar los programas
informaticos y conectar al mismo los dispositivos.

La tareas de gobernar los motores eléctricos y demfis componentes
aparece de forma sencilla en la pantalla del ordenador, ya que tienen
muchos programas de demostracion y aplicacién, sin perjuicio de que se
pueden programar nuevas y distintas secuencias, segin como cada uno
decida, con simples programas que se realizan con elementos visuales que
se entrelazan en la pantalla del ordenador.

Mas sencillo, si cabe, es utilizar los emisores, receptores y servos
de radio control o el programador de motores de Robotix.

Madrid] abril de 2005




