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trasformacion. Asi, conforme se determiné para las homograficas, la rela-
cion anarmoénica de cuatro puntos en linea recta, 6 de cuatro rectas con-
currentes de la primera figura es igual 4 la de cuatro puntos 6 cuatro rec-
tas homologas de la otra figura.’

Observacion. La trasformacion homolégica, asi como la homografica,
no altera el grado de las ecuaciones de las curvas. Asi, una circunferencia
se cambiara en general en otra seccion cénica, lo que permitira aplicar 4 la
figura trasformada las propiedades inherentes 4 la figura primitiva. .

Num. 5. Si las rectas homoélogas en dos figuras homolégicas son para-
lelas, es decir, que el ¢je de homologia se alcja indefinidamente y desapa-
rece, las figuras serdn enténces semejantes. -

Y, en efecto, en este caso las coordenadas 6 parametros de la recta cor-
respondiente al eje de homologia, 6 sea [y m deben ser iguales 4 cero, y
las férmulas (2) se convierten en

X=X Y —1
X—Xo Y—7Y

Si trasportamos el origen de coordenadas al ceniro de homologia x,
Yo seran nulos, y se tendra:

1
= — = constante.
n

X’ ' 1
2 =Y - - = constante,

g

Hallandose, pues, las coordenadas de los puntos homdlogos de ambas
figuras en una relacion constante, las rectas que los unen seran paralélas,

los &ngulos correspondientes lguales y las figuras semejantes y dispuestas
de la misma manera.

Si ademas del eje se traslada asimismo al infinito el centro de homolo-

gia, las rectas que unen los puntos homoélogos seran paralelas y las figuras
seran iguales. ’

Las formulas en este caso se convierten en la unidad.
B. DONNET,
AP A —
CENCILASA 'I\/FTW—‘.WTOS

SISTEMA SAXBY Y FARMER.

CONSIDERACIONES GENERALES.

(Continuacion,)

Para encontrar la reciproca de estas combinaciones es preciso- tomar
. la inversa de las relaciones y admitir que, puesto’ que 8 estd ‘enclavada
en sus dos posiciones extremas por « en una posicion dada, no podra en-
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clavarse 4 « en posicion inversa por 8, mas que cuando ésta esté entre sus
dos posiciones extremas.
Tendremos, pues:

: o al : 6 durant car
3.* Combinacion reciprocamente urante su carrera
6Ny 6l « N
: - « . 6 durante su carrera
4* Combinacion ———— reciprocamente .
: 8N y 61 al

Y por lo tanto, la combinacion de dos palancas dd lugar en ultimo
término &
"2 enclavamientos ordinarios
y 2 enclavamientos especiales.

Enclavamientos condicionales.—Hemos dicho ya repetidas veces que
es muy raro el caso de hacer depender la relacion de enclavamiento entre
dos palancas de la posicion condicional de una tercera 6 de varias otras;
pero cuando esto sucede, se realiza lo que se llama un enclavamiento con-
dicional; por ejemplo:

Si la palanca « estd en posicion normal, la palanca 6 en posicion in-
vertida enclava 4 la palanca y normal, ‘
lo cual se indica en esta forma

61
N

Presentando los enclavamientos condicionales la forma que acabamos
de indicar, y dando lugar, como ya antes hemos dicho, & las combinacio-
nes mas variadas, repetimos que seria verdaderamente estéril tratar de
deducirlos de una formula tedrica, eliminando las que no diesen satisfac-
cion al principio mismo del enclavamiento. Nos contentaremos, pues, con
copiar 4 continuacion los que cita Cossmann, porque encuentran alguna
vez aplicacion practica.

SiocN'.....

5.* Combinacion (3p) si yN, —SIEI— -eciprocamente -6%—

reciproca imposible.

si A, al y 6l
N

. e ey BN . al
6.* Combinacion {3p) si TN, N reciprocamente —z—

si yl, ol yIGN reciprbca imposible.

gN 6 YN , ol
N reciprocamente o

7.* Combinacion (3p)

.
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Combinacion (4p) si «
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1 yNy N
6N

si 61, YN 6 ¢N reciprocamente

reciprocamente

6l
A6el

[+ 2
¥l 6 ¢l

si « y 6 normales, ningun enclavamiento.

Mas adelante veremos como se realizan estas combinaciones por medio
de diversos 6rganos 6 sistemas.

La teoria general de los enclavamientos que acaba de exponerse, hace
ver que con sélo ocho disposiciones distintas, pueden utilizarse todas las
combinaciones que hasta ahora la practica ha demostrado ser necesarias.

Estas combinaciones son las que aparecen en el siguiente cuadro:

Enclavamien -
tos emplea-
dos hasta
ahora enlg
prdctica. ...

/'Enclavamien-

tos ordina-

rios.. .......
, Combinacio-
[ nes de dos
palancas. ..

Enclavamien-
tos espe-
ciales. ......

\
(
A}
{ Combinacio -
/ nes de tres
palancas...
\ Faclavamien-
tos condi-
\ cionales....

Combinacio-
nes de cua-
tro palan-
Cas,..........

N

h , 61
N recxprocamente?l— .

I a-

. 81
reciprocamente —-;—.

af
6N a N

al , N
—=sz—ree nte
ENEl iprocame
6 durante su carrera
aN

aN , 6
mreclprocaﬂ]eﬂ e

6 durante su carrera
al o

al

6
Si YN ——l— reciprocamente - g
. aly 6l C
si ¢l T recipreca im-

posible.

6.2

. 6N

N — reci
Si yN 2N reciprocamente =i
siql al y 6N

_ reciproca im-
71 proc:

posible,

e M reciprocamente
aN

al
eroyr -

s VYN
8. 6N reciproca TeN

sier L

. -3
I'eCI roca ——=5
P Idal

siay 6 estan normales ningun
.enclavamiento.
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Clasificacion de los sistemas mecanicos de enclavamientos.

Todo procedimiento mecanico que permita realizar las ocho combina-
ciones que acabamos de definir, debers considerarse como una solucion
completa del problema de los enclavamientos. Pero siendo este problema
de mecanica, es susceptible de varias soluciones, y no es, por lo tanto, de
extrafiar que gran nimero de inventores hayan encontrado, en un tiempo
relativamente corto, multitud de ellas de resultado practico.

El origen de los enclavamientos tuvo lugar en Franciaen 1854. M. Vig-
nier imaginé enlazar las palancas de las agujas de una bifurcacion de do-
Dble via con los de los discos, de manera que fuera imposible el cruzamien-
to 6 convergencia de dos trenes de direcciones distintas. El sistema, per-
feccionado posteriormente, consiste en hacer penetrar cerrojos cilindricos,
dependientes de ciertas palancas, en agujeros practicados en varillas depen-
dientes de otras palancas, ocupando el conjunto el menor espacio posible.

“En Inglaterra M. Saxby inventé en 1856 otro sistema de enclavamien-
tos que, siendo un gran progreso con relacion al de M. Vignier, estaba, sin
embargo, muy l1éjos de alcanzar el grado de perfeccion mecanica del ac-
tualmente en uso del mismo Saxby. En su primitivo sistema, las palancas
empujaban directamente ciertas narices 6 muestras labradas 6 cortadas en
barras horizontales de sujecion, situadas en bastidores superpuestos, de-
pendiendo 4 su vez de otras palancas. En este sistema, el esfuerzo ejercido
sobre las barras de sujecion era considerable, y el enclavamiento se fatiga-
ba mucho, tomando muy pronto el mecanisnio un juego pernicioso para el
buen funcionamiento. Lia principal ventaja de la nueva disposicion de
Saxby y Farmer, consiste, por el contrario, en la precision rigurosa con
que se mueven todos los érganos del aparato, dun despues de estar mucho
tiempo en uso.

Ademés de estos dos tipos principales, existe gran nimero de sistemas
de enclavamientos, y nos parece interesante establecer una clasificacion de
los procedimientos cinematicos puestos en juego en cada uno de ellos para
obtener el enclavamiento propiamente dicho. Con el objeto de no ser difu~

sos, y para abarcar rapidamente todos los sistemas, presentamos su clasifi- -
cacion en el siguiente cuadro:
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SISTEMAS DE ENCLAVAMIENTOS.

l

1(d4) Movimiontol o g, jgontido vertical.] (b)
de traslacion de

las varillas que

(¢)

han de ser en-¢, 0 gy elsontidohorizon-‘ovalcs.)

o

clavadas y de tal. . . . . (d)

(a)Sistema Vignier (cerrojos cilindricos.)

Id. de Ia ostacion central de Viena (cerrojos rectan-

gulares).

1d. do la Compaiiia del Midi de Francia (cerrojos

Id. de la Compaiiia del Norte de Francia (varillas de

los cerrojos en- seccion rectangular provistas de narices.)
clavadores. . -\ 3.2 En el plano inclinado.  (e) Sistema Schnabel y llenning.

B) Movimiento
(% ( (f)

do rotacion de

Enclavamion- los drganos on-
tos reslizados | clavadores y on- 5

por aceiones/ eclavados.. . .
mecanicas.. . .

(g)

Autiguo sistema Saxby y Farmer {rotacion de¢ barras

alrededor de un eje vertical u horizontal, y de las palancas
que han do ser enclavadas alrededor de un ¢je horizontal.)

Sislema Rothmiiller (cerrojo cn forma de sectory

variila con nariz.)

alrededor de un ¢je tras-~
versal y (raslacion de
la varilla quo ha de ser

[
1.° Rotacion del cerrojo (h)
enclavada. . . . .
\

A 2.° Rotacion de¢ rejillas)
('C? ;\l'(')V{'mI_ODtOS quo han de ser encl'ava—
3 (ret tras “c(;ollb.y das alrededor de su eje
| re ‘i'cm“ eomdL=1  Jongitudinal y traslacion

Bados.. - -« e los tacos enclavadores
3.° Rotacion de las vari-
llas que han de ser en-
clavadas alrededor do un
ejo vertical y traslacion
de estas mismas varillas
en un plano horizontal:
traslacion del cerrojo en
' ¢l mismo plano. . . .

(J)

——— —-

‘L
()
(m)
(m)
(o)
(p)

Enclavamientos realizados por acciones cléctricas. . . . . .

TN N et e O .~

Sistema Saxby y Farmer para enclavamientos 4 dis-

tancia (fraslacion de varillas en un plano horizontal, cerro-
jos en forma de tacos, enclavamiento en un plano vertical.)

(i) Sistema de los semiforos de la Compaiifa Par{s Lyon
Mediterranée (cerrojo en forma de balancin, varillas sin
nariz, enclavamiento en un plano vertical.)

Nuevo sistoma Saxby y Farmer.

(k) Enclavamiento especial sistema Saxby y Farmer,

Sciiales neumaticas de Chambres.

El Slot-gignal de Tyer y Farmer,

Sistema eléctrico de Schrabel y Henning.

El Block-system de Siemens y Halske,

Sistema Lartigue, Tesse y Prudhmone.

El Blok-and interlocking sistema Saxby y Farmer.
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