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tendremos (para que @ seu el polo de A} las couaciones siguientes: {nu-
niero 62) : '
1

ORI T wll P T e

P agx 4 Dy y e

y del mismo modo para que b, ¢ y d sean los polos de B. G ¥ D. deberan
verificarsc lag seis ecuaciones de condicion:

Py &y ‘Vl+ b, Yy 'b_x'

ry - 21:‘ -+ by, A
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T ag N, - Dy Uyt s . s

Ps él,; N Byt IER R + D, ys .
s s X5+ by s G : s iy X, 4 by =+ s
Ps & X N s s o e T D.: Yy T Lo

T Y O = h. v, —1—(:;

De estas ocho ecuaciones de condicion pueden deducirse los valores de
las ocho coordenadas de los cuatro polos, dadas las polares; 6 dadas las
coordenadas de los polos, se deduciran las relaciones de las coeficientes de
sus polares, y quedaran éstas determinadas, teniendo cn cuenta (ue en
ambos casos se conocen las ocho relaciones citadas al principio de este
numero.
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ENCILLAVANMIEINNTOS
SISTEMA SAXBY Y FARMER.

CONSIDER ACIONES GENERA LES.
(Continpacion !

ENCLAVAMIENTOR.
OBJETO, DEFINICION Y TEORIA GENERAL.

Sabido es que los discos y los aparatos de seguridad; cuya rapida enu-

- meracion acabamos de hacer, dispuestos de una manera conveniente ase-
curan el paso de los puntos peligrosos de las vias férreas, tales como las
agujas, bifurcaciones y cruzamientos. Sin embargo, no es meénos cierto,
que la seguridad descansa en la vigilancia del guarda-agujas, porque este
agente es el encargado de dar 4 las sefiales posiciones convenientes y en
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perfecta concordancia con Jas de las agujas y con los movimientos de los
trenes. . '

Se comprende, por lo tanto, cuan importanies deben ser los aparatos
que prevengan automdticamente, por decirlo asi, los errores posibles, y
que impidan toda falsa maniohra, capaz de compromeler la seguridad de
los lrenes. Los aparatos con los cuales esto se consigue se llaman enclava-
mientos. '

El objeto, pues, de todos los sislemas de enclavamientos no es otro que
el de realizar entre las distintas palancas que sirven para la maniobra de
las agujas, discos, semdforos, cte., una dependencia mecanica de tal natu-
raleza, que imposibilite & los guarda-agujas la maniobra de las palancas
de aquellos aparatos que autoricen ¢l movimiento de un tren determinado,
miéntras que otras palancas estén i su vez en posicion de permitir cierlos
movimientos de oiros (renes. que no podrian hacerlo sin grave peIigro’de]
primero.

Se alcanza facilmente, despues de expuesto el sislema, que cualquiera
que sea el nimero de aparatos y de movimientos, se puede siempre obte-
ner una seguridad absoluta y matematica por medio de los enclavamientos.
como se satisfagan lag tres condiciones siguientes:

1.*  Disponer del namero suficiente de palancas.

2. Que la cireulacion tenga siempre lugar en el sentido normal, en
vista del cual los aparatos havan sido instalados. )

3.*  Que las sefiales de alte scan siempre obedecidas por los magui-
nistas.

Habiendo dicho que los sistemas de enclavamicntos no cran mas que
enlaces mecanicos establecidos enfre varias palancas de manera quec en
una 6 enotra de las posiciones relativas que dichas palancas pueden
tomar, una de ellas inmovilice & olro 6 & otras varias, se comprende que
las combinaciones a que puede dar lugar la aplicacion de los enclava-
mientos sean extremadamente variadas. Para convencernos de ello, basta
que notemos quec las palancas entre las cuales pueden establecerse rela-
ciones de enclavamientos, pueden ocupar cn general dos posiciones; la
posicion normal y la posicion invertida, y que si son 7 las palancas entre
las cuales hay que establecer rclaciones de enclavamiento, habra 2 n posi-
ciones de palanca posibles, y segun la {6rmula de las combinaciones, el
" nimero de disposiciones @ que dardn lugar dichas 2 n posiciones: estara
representado por la formula ‘ o

@) o= {n+1) (24 2) cooe (n 4 (0 — 1) (2 + 2]
cuya férmula, tan sélo para el caso de tres palancas, da ‘
Lo=(BF1)RB+2B+3)=4>5>x6=120. -
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A primera vista parece un problema muy dificil el de la aplicacion de los
aparatos de enclavamientos, porque si son tres palancas se pueden ohtener
120 combinaciones; ;cuantas no se obtendran con ciento 6 doscientas palan -
cas, como se encuentran reunidas en alguno de los puestos instalados en
las estaciones inglesas? Y siendo, por decirlo asi, infinito el numero de
combinaciones & que daria lugar la de tan crecido numero de palancas,
parece que debia ser imposible el estudio de las combinaciones mecanicas
necesarias para producir todos los enclavamicntos indispensables.

No obstante, nada de eso sucede en la practica. En primer lugar,
porque de la multitud de combinaciones i que puede dar lugarla de un
cierto nimero de palancas, hay varias dc cllas que deben desecharse @
priori, porque no tienen ningun significado ni aplicacion prictica; y en
segundo lugar, porque el enclavamicnto, {al como lo hemos definido, no se
aplica generalmente mas que 2 1a combinacion de dos palancas. IEs muy
varo verse obligado # hacer depender la relacion de enclavamiento entre
dos palancas, de la posicion condicional de una tercera 6 de otras varias.
Asi es que, aunque en un pPuesio se reunan gran ntumero de palancas, en
general cada enclavamiento se hace entre dos, por mas que cada una
pueda tener relacion de enclavamiento con otras.

Hemos dicho que entre la multitud de combinaciones & que puede dar
‘lugar el enlace entre varias palancas hay un cierto namero cue deben
desecharse & priori, porque 6 nada significan, ¢ no tienen aplicacion pric-
tica; y para que se comprenda mejor pondremos un ejemplo, el mas sen-
cillo posible, que es el de dos palancas. Para facilitar su lectura ahoray
en lo sucesivo, usaremos la notacion adoptada por Cossmann, ({ue ¢s como
sigue:

La letra N reemplazard & Ia palabra norinal; 1a letra T & la palabra in-
vertida; 1a 1inea cmeeeemm= significard palanca enclavada, v si tenemos
dos palancas z ¥ 6, pondremos '

2 N

1
que quiere decir que la palanca x en posicion normal enclava & la palan-
ca 8 en posicion invertida, 6 que representando el enclavamiento por un
quebrado, la palanca enclavadora serd siempre numerador ¥ la palanca
enclavada denominador.

Supongamos, pues, que tenemos dos palancas x v &: I2 aplicacion de la
férmula (a) nos dara '
L,=_+1R+2= 3y b = 12;
de manera que 4 primera vista parece que entre las palancas »y 5 puaden
existir doce relaciones de enclavamientos distintas. Pongamoslos & conti -
nua,cioxi para examinarlos detenidamente:

\
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De estas doce combinaciones sc ve desde luégo que es preciso desechar
las cuatro (9), (10), {11) y {12}, que no contienen mds que las combinacio-
nes de las dos posiciones de una misma palanca. Esto, en rigor, no tiene
ningun sentido practico bajo el punto de vista de los enclavamientos, por-
que es evidente que si una palanca en una posicion se enclava asimismo
en la posicion contraria, no podria moverse. Resulta, pues, que de las 12
combinaciones quedan ocho.

Ahora bien; & ménos que por razones especiales como, por ejemplo, la
falta de simetria de los 61‘ganos de enclavamiento, no pueda admitirse la
posibilidad de permutar = y €, los tipos 1) y (8) (4) y (5), pueden conside-

. rarse como idénticos, pues en -

E IR

' &N TP a N
siempre una palanca en posicion normal enclava & otra en posicion tam-
hien normal, y poco importa que la que enclava se llame « 6 & y laenclava-
da 6 6 «. Este enclavamiento se consigue con una sola clase de combinacion .
mecanica. Lo que hemos dicho de los Upos' 1)y (8, puede aphcarse
igualmente a los (4) v (5).

Resulta, pues, que los 12 tipos primitives quedan por ahora reducidos
& sels distintos, que son los siguientes:

iy 22 22N oy Al

|} 6: ‘7 v 6] . LR 6 17 2
a6l &N - 61
(v —7—]"’ (h] 77 3 (1) TN .

Los tipos (2} y {6} no tienen ningun valor practico, puesto que si una
palanca esti normalmenie enclavada en su posicion invertida, -esta posi-
. cion se convierte, propiamente hablando, en su posicion nermal, y por lo .
L tanto, los tipos (21 y (6] no son mas que una expresion distinta -de los'ti-
53 pos (1) y (8). : .
No quedan, por lo tanto. en realidad. de las 12 combinaciones pmmm--
vas, mas que los tipos ‘ _

, L aN .l - ,
., 61 Cm B
RS R
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Apliquemos ahora el principio de reciprocidad de mecanica racional
al caso de dos palancas de movimientos alternativos; dice asi eslc prin-
cipio: . '

Si una palanca en una de sus posiciones enclava 4 otra en una posi-
cion determinada, reciprocamente, la posicion inversa de la segunda debe
enclavar 4 la primera en la posicion inversa de la que ocupaba para el
establecimiento de la primera relacion.

Y -como las combinaciones {3) y (7) son respectivamente las reciprocas

de las (1) y (3). resulta que en el fondo el numero de combinaciones meca- -

nicas distintas para efectuar un enclavamiento entre dos palancas se redu-
ce a dos.

g

’ o
reciprocamente —— .

21

=N
4974

" combinacion —
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-
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9 combinacion —— reciprocamente ——<= .
6 N % N

Las disposiciones de los organos mecinicos que realizan estas dos
combinaciones se conocen con ¢l nombre de enclavamientos ordinarios, ¥

se llaman asi porque generalmente cn la practica no hay que establecer

relaciones de enclavamiento mds que entre dos palancas.

Por el andlisis que acabamos de hacer de dos palancas, juzgamos que
se comprendera perfectamente’lo que dijimos en un principio, ue entre la
multitud de combinaciones & que puede dar lugar el enlace entre varias

palancas hay un gran numero que dehen desecharse, unas porque nada

significan cn la practica, y otras por ser repeticion de una misma combi-
nacion, quedando en iltimo resultado reducidas & un pequefio niimero las
que realmente pueden considerarse como distintas. _

No haremos nuevo andlisis para cl caso de tres 6 cuatro palancas, por-
que aparte de que seria bastante mas largo y complicado que el de dos,
ninguna importancia practica tendria este estudio; pues si bien es cierto
que hoy ha sido preciso emplear ya combhinaciones de tres 6 cuatro pa-
lancas, tambien lo es que para estos casos se han estudiado por los inven-
tores disposiciones especiales.

“Pero ya que no hagamos dicho estudio, sentaremos los principios por
medio de los cuales y con un poco de paciencia y cuidado. s¢ podra elimi-
nar -priori cierto nimero de combinaciones. TLa verdad de estos princi-
pios se justifica por si misma con sé6lo anunciarlos.

. 1.° Dada una posicion relativa entre varias palancas, si una de ellas
inmoviliza 4 las demds, éstas no pueden inmovilizar 4 la primera sin que
todo su sistema se encuentre definitivamente inmovilizado.

2° TUna de las posiciones de una palanca puede ser inmovilizada con
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una 6 con otra de las dos que pueden tomar las demds, pero nunca en las
dos posiciones, sin que la primera palanca se encuentre completa ¢ inde-
finidamente inmovilizada.

3.0 Si para una posicion dada de una de las palancas las demas pue-
den pasar de una posicion & otra, podrén pasar igualmente por un movi-
miento inverso de la segunda posicion & la primera. )

4.° El principio dntes enunciado de la reciprocidad.

5.° En el caso en que se quiera que solamente haya incompatibilidad
entre las posiciones intermedias de varias palancas, se formula esta regla:

Si una palanca en una posicion dada inmoviliza 4 varias, otras en una
posicion determinada, las inmovilizara igualmente en su posicion inversa.

Aplicando estas diversas reglas y procediendo por eliminacion, se en-
contrard siempre que las diferentes combinaciones que existen entre va-
rias palancas pueden reducirse & pequefio numero, relativamente, de dis-
tintos sistemas de enclavamientos.

Enclavamientos especiales.—Hasta aqui siempre hemos supuesto (tra-
tando de la combinacion de dos palancas) que una de ellas no enclavaba 4
la otra mas que en una 6 en otra de sus dos posiciones; pero en la practica
se presenta 4 veces la necesidad de realizar una relacion, en virtud de la
cual, una de las palancas enclava a la otra en sus dos poswlones Esto es
lo que sucede cuando se lvata de la maniobra de un cerrojo de agujas. En
este caso, el cerrojo debe enclavar la aguja, ya funcione ésta 4 la derecha,
ya 4 la izquierda. Lo mismo sucede en el caso en que los discos preceden
4 agujas que se toman de punta. En cuanto los discos estin abiertos, la
maniobra de las agujas no se dche verificar para ninguna de sus posicio-
nes. Los mecanismos que originan estas combinaciones reciben el nombre
de enclavamientos especiales.

Una palanca no puede ser enclavadora en sus dos posiciones sin que la
otra esté indefinidamente inmovilizada. No contando, pues, como distintos
los tipos en que = esté simplemente permutada 6 sustitaida por 8, enclava-
mientos especiales no pueden existir mas que los dos siguientes:

a N a 1

§Nyé6l ° ENvel’

-,
i

{Ne continuard.)
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Calle de Pizarro, niamero 13, bajo.




