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DESCRIPCION
Rodamiento de rodillos autoalineables
Antecedentes de la invencion
1. Campo de la invencién
La presente invencion se refiere a un rodamiento de rodillos autoalineables.
2. Descripcion de la técnica relacionada

Es conocido un rodamiento de rodillos autoalineables convencionales que se describe, por ejemplo, en la Publicacion
de Solicitud de Patente Japonesa nim.. 2016-191429 (JP 2016-191429 A). El rodamiento de rodillos autoalineables
incluye, por ejemplo, un anillo exterior 81, un anillo interior 84, rodillos esféricos 86, una jaula anular 88 y un anillo guia
anular 90 como se ilustra en la figura 5. El anillo exterior 81 tiene una superficie de rodadura exterior 82 formada en
su periferia interior El anillo interior 8 tiene dos filas de superficies de la pista de rodadura interior 83 formadas una al
lado de la otra en su periferia exterior. Los rodillos esféricos 86 estan dispuestos en dos filas, una al lado de la otra,
entre la superficie de la pista de rodadura exterior 82 y las superficies de la pista de rodadura interior 83. La jaula 88
contiene una pluralidad de rodillos esféricos 86 en cada fila. El anillo guia 90 esta dispuesto entre la jaula 88 y el anillo
interior 84 y esta dispuesta entre las dos filas de los rodillos esféricos 86. La jaula 88 esta posicionada en direccion
radial por el anillo guia 90.

En el rodamiento de rodillos autoalineables que se ilustra en la figura 5, los rodillos esféricos 86 rotan sobre las lineas
virtuales L1 (como indican las flechas r1 y r2) que pasan por los puntos de contacto P1 y P2 en los que los rodillos
esféricos 86 se ponen en contacto con la superficie exterior de la pista de rodadura 82 y las superficies interiores de
la pista de rodadura 83.

Como resultado, los rodillos esféricos 86 pueden estar sesgados. En este caso, las superficies extremas 86a de los
rodillos esféricos 86 pueden entrar en contacto con las superficies exteriores 90b del anillo guia 90, o el anillo guia 90
puede estar intercalado entre los rodillos esféricos 86 dispuestos a ambos lados en direccion axial. El anillo guia 90
esta formado generalmente por un material de dureza inferior a la de los rodillos esféricos 86. Por lo tanto, pueden
surgir problemas tales como el desgaste del anillo guia 90 debido al contacto entre el anillo guia 90 y los rodillos
esféricos 86.

Ademas en la publicacién de la solicitud de patente japonesa numero 2013 - 61040 (JP 2013 - 61040 A), en la publi-
cacion de la solicitud de patente japonesa nimero 2009 - 174669 (JP 2009 - 174669 A), en la publicacién de la solicitud
de patente alemana numero. 102016105698 (DE 10 2016 105698 A1), en la Publicacion de Solicitud de Patente Ja-
ponesa numero 2009 - 074679 ( JP2009 - 074679 A y en la Publicacion de Solicitud de Patente China nimero
103790955 (CN 103 790 955 A) hay otros tipos de rodamientos de rodillos autoalineables revelados. El documento
CN 103 790 955 A representa el préximo estado de la técnica.

Sumario de la invenciéon

Uno de los objetos de la presente invencion es proporcionar un rodamiento de rodillos autoalineables configurado para
evitar que los rodillos esféricos entren en contacto con un anillo guia debido a los rodillos esféricos sesgados.

Este objeto se resuelve con un rodamiento de rodillos autoalineables de acuerdo con las caracteristicas de la recla-
macion 1.

BREVE DESCRIPCION DE LOS DIBUJOS

Las caracteristicas y ventajas anteriores y que siguen de la invencion seran evidentes de la siguiente descripcion de
ejemplos de representaciones con referencia a los dibujos que las acompafian, en los que se utilizan numeros similares
para representar elementos similares y en los que:

la figura 1 es una vista en seccion longitudinal de un rodamiento de rodillos autoalineados de acuerdo con
una realizacion de la invencion;

la figura 2 es una vista seccional ampliada de un anillo guia y su periferia;

la figura 3 es una vista de un rodillo esférico, un anillo interior, y el anillo guia visto desde una direccién A, a
lo largo de una linea virtual L1 en la figura 1;

la figura 4A es una vista que ilustra una variacion en una holgura entre el rodillo esférico y una porcién de
nervio en una porcion B en la figura 3;
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la figura 4B es una vista que ilustra una variacion en la holgura entre el rodillo esférico y el anillo guia en una
porcion D en la figura 3;

la figura 4C es una vista explicativa que ilustra una diferencia en una cantidad de variacion en la holgura; y

la figura 5 es una vista seccional longitudinal de un rodamiento de rodillos autoalineables de acuerdo con una
técnica relacionada.

DESCRIPCION DETALLADA DE LAS REALIZACIONES

La figura 1 es una vista en seccion longitudinal de un rodamiento de rodillos autoalineables de acuerdo con una reali-
zacion de la presente invencion. El rodamiento de rodillos autoalineables 10 incluye un anillo exterior 1, un anillo
interior 2, una pluralidad de rodillos esféricos 3, una jaula 5 y un anillo guia anular 6. El anillo exterior 1 y el anillo
interior 2 estan dispuestos concéntricamente. Los rodillos esféricos 3 estan dispuestos entre el anillo exterior 1y el
anillo interior 2 en dos filas, una al lado de la otra. La jaula 5 sostiene cada fila de los rodillos esféricos 3 a intervalos
en direccion circunferencial. El anillo guia 6 esta dispuesto entre la jaula 5 y el anillo interior 2 y dispuesto entre las
dos filas de los rodillos esféricos 3. En la memoria descriptiva, la direccién hacia o al lado mas cercano a la linea
central CL en la direccién axial del rodamiento de los rodillos autoalineables 10 puede ser referida como "axialmente
hacia dentro" o "axialmente hacia el lado interior", y la direccién hacia o el lado mas alejado de la linea central CL en
la direccién axial del rodamiento de rodillos autoalineables 10 puede ser referida como "axialmente hacia fuera" o
"axialmente hacia el lado exterior".

El anillo exterior 1 esta formado en simetria lineal con respecto a la linea central CL. En la periferia interior del anillo
exterior 1 se forma una Unica superficie de rodadura exterior 11. La superficie exterior de la pista de rodadura 11 es
una curva rebajada formada a lo largo de (una parte de) una superficie esférica con un radio predeterminado centrado
en un punto de interseccion entre el eje O del rodamiento de rodillos autoalineables 10 y la linea central CL. Por lo
tanto, como se ilustra en la figura 1, la superficie exterior de la pista de rodadura 11 tiene una forma de arco como se
ve en la seccidn que incluye el eje O del rodamiento de rodillos autoalineables 10, es decir, como se ve en una seccion
longitudinal.

El anillo interior 2 también esta formado en simetria lineal con respecto a la linea central CL. Dos filas de superficies
de rodadura interiores 21 estan formadas lado a lado en la periferia exterior del anillo interior 2. Las superficies inte-
riores de la pista de rodadura 21 son curvas rebajadas. Como se ilustra en la figura 1, ambas superficies interiores de
la pista de rodadura 21 tienen formas de arco como se ve en la seccion longitudinal del rodamiento de rodillos auto-
alineables 10. Los radios de las superficies interiores de las pistas de rodadura 21 son iguales al radio de (una parte
de) la superficie esférica de la superficie exterior de la pista de rodadura 11 del anillo exterior 1. En la superficie
periférica exterior del anillo interior 2 se forma una superficie cilindrica 22 entre las superficies de la pista de rodadura
interior 21, 21. La superficie cilindrica 22 es paralela al eje O del rodamiento de rodillos autoalineables 10. El anillo
interior 2 tiene, en los lados axialmente exteriores de las superficies de la pista de rodadura interior 21, porciones de
nervios 23 que impiden que los rodillos esféricos 3 se caigan.

Los rodillos esféricos en forma de barril 3 tienen superficies periféricas exteriores 32 que son curvas proyectadas y
que ruedan a lo largo de la superficie exterior del conducto 11 y las superficies interiores de la pista de rodadura 21.
Los rodillos esféricos 3 estan dispuestos entre la superficie exterior de la pista de rodadura 11 del anillo exterior 1y
las superficies interiores de la pista de rodadura 21 del anillo interior 2 en dos filas, una al lado de la otra, dispuestas
cada una a lo largo de la direccion circunferencial.

La jaula 5 tiene una forma anular en su conjunto y tiene un miembro anular 50 en el centro y una pluralidad de dientes
(barras de la jaula) 51. Los dientes (barras de la jaula) 51 se extienden axialmente hacia afuera de ambos lados
axialmente exteriores del miembro anular 50 y estan dispuestos a intervalos en la direccién circunferencial. EI miembro
anular 50 esta formado integralmente con los dientes 51. Los dientes 51 que se extienden desde el miembro anular
50 a un lado en la direccion axial y los dientes 51 que se extienden desde el miembro anular 50 al otro lado en la
direccién axial estan desplazados unos con respecto a los otros en la direccién circunferencial por un medio paso. Se
forma una cavidad entre dos de los dientes 51 adyacentes uno con respecto al otro en la direccion circunferencial para
acomodar el rodillo esférico 3. La jaula 5 sostiene cada fila de los rodillos esféricos 3 a intervalos predeterminados en
la direccién circunferencial.

La figura 2 es una vista seccional ampliada del anillo guia 6 y su periferia. El anillo guia 6 es un miembro anular y esta
colocado entre el miembro anular 50 de la jaula 5 y el anillo interior 2 y entre las dos filas de los rodillos esféricos 3. El
anillo guia 6 esta colocado radialmente fuera de la superficie cilindrica 22 del anillo interior 2 y radialmente dentro del
miembro anular 50 de la jaula 5. Se proporciona una holgura entre una superficie periférica interior 61 del anillo guia
6 y la superficie cilindrica 22 del anillo interior 2. También se proporciona una holgura entre una superficie periférica
exterior 62 del anillo guia 6 y una superficie periférica interior 55 del miembro anular 50. De esta manera, el anillo guia
6 se coloca con un ligero margen de movimiento de la superficie cilindrica 22 en la direccion radial. La jaula 5 se
posiciona con un ligero margen de movimiento desde el anillo guia 6 en la direccion radial.
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Con la jaula 5, el anillo interior 2 y el anillo guia 6 dispuestos coaxialmente unos con respecto a los otros, la superficie
periférica interior 55 del miembro anular 50 y la superficie periférica exterior 62 del anillo guia 6 forman cada una, una
superficie cilindrica centrada en el eje O (véase la figura 1) del rodamiento de rodillos autoalineables 10. Se propor-
ciona una holgura en la direccion radial entre la superficie periférica interior 55 del miembro anular 50 y la superficie
periférica exterior 62 del anillo guia 6. También se proporciona una holgura en la direccion radial entre la superficie
cilindrica 22 del anillo interior 2 y la superficie periférica interior 61 del anillo guia 6. Esto permite que el anillo guia 6
rote independientemente del anillo interior 2 y de la jaula 5.

El anillo exterior 1, el anillo interior 2, y los rodillos esféricos 3 en la presente realizacion estan hechos de acero para
rodamientos o materiales similares. El anillo guia 6 esta hecho de hierro fundido. La jaula 5 es de bronce. Las piezas,
sin embargo, pueden estar hechas de otros metales.

Como se ilustra en la figura 1, se proporciona una separacion X entre una superficie extrema axialmente exterior 34
(en la presente memoria descriptiva y a continuacion denominada simplemente "superficie extrema exterior 34") de
cada rodillo esférico 3 y una superficie lateral axialmente interior 23a (en la presente memoria descriptiva y a conti-
nuacién denominada simplemente "superficie interior 23a") de la porcidon de nervio 23 correspondiente del anillo inte-
rior 2. Como se ilustra en la figura 2, se proporciona una holgura Y entre una superficie extrema axialmente interior
33 (en la presente memoria descriptiva y a continuacion simplemente referida como "superficie extrema interior 33")
de cada rodillo esférico 3 y una superficie lateral axialmente interior 63 (en la presente memoria descriptiva y a conti-
nuacioén simplemente referida como "superficie exterior 63") del anillo guia 6. Las holguras X, Y son holguras tal
como se ven en la seccion longitudinal incluyendo una linea central C del rodillo esférico 3 y el eje O del rodamiento
de rodillos autoalineables 10. En la seccion longitudinal, la superficie extrema exterior 34 del rodillo autoalineable 3 y
la superficie interior 23a de la porcion de nervio 23 estan dispuestas en paralelo una con la otra y la superficie ex-
trema interior 33 del rodillo autoalineable 3 y la superficie exterior 63 del anillo de guia 6 estan dispuestas en para-
lelo una con la ofra. La relacion de las holguras X e Y se muestra en la siguiente ecuacion (1).

X<Y (1)

Como se ilustra en la figura 2, se proporciona un espacio libre Z entre cada superficie lateral axialmente exterior 57
(en la presente memoria descriptiva y en lo que sigue simplemente denominada "superficie exterior 57") del miembro
anular 50 de la jaula 5 y los correspondientes de las superficies extremas interiores 33 del rodillo esférico 3. En la
seccion longitudinal, la superficie extrema interior 33 del rodillo esférico 3 y la superficie exterior 57 del miembro anular
50 estan dispuestas en paralelo una con respecto a la otra. De esta manera, la superficie exterior 57 del miembro
anular 50 y la superficie exterior 63 del anillo guia 6 estan dispuestas en paralelo una con respecto a la otra.

La relacion de las holguras Y y Z se muestra en la siguiente ecuacion (2).
Y<Z (2)

De esta manera, se establece la siguiente relacion basada en las ecuaciones (1) y (2).
X<Y<Z (3)

Las holguras X e Y tienen una relacion como sigue. La figura 3 es una vista del rodillo esférico 3, el anillo interior 2, y
el anillo guia 6 como se ve en una direccién A a lo largo de una linea virtual L1 en la figura 1. La superficie interior 23a
de la porcion de nervio 23 se forma como una superficie de arco. Especificamente, como se ilustra en la figura 1, la
superficie interior 23a de la porcién de nervio 23 se forma como una superficie de arco centrada en el punto de inter-
seccion (no ilustrado) entre la linea central C del rodillo esférico 3 y el eje O del rodamiento de rodillos autoalineables
10. El radio del arco de la superficie interior 23a de la porcién de nervio 23 se indica con R1.

La superficie exterior 63 del anillo guia 6 también se forma como una superficie de arco centrada en el punto de
interseccion (no ilustrado) entre la linea central C del rodillo esférico 3 y el eje O del rodamiento de rodillos autoalinea-
bles 10. El radio del arco de la superficie exterior 63 del anillo guia 6 se indica con R2.

Como se ilustra en la figura 3, cada una de la superficie extrema exterior 34 y de la superficie extrema interior 33 del
rodillo esférico 3 esta formada como una superficie plana. De esta manera, la holgura entre la parte del nervio 23 y el
rodillo esférico 3 y la holgura entre el anillo guia 6 y el rodillo esférico 3 varian en la direccion circunferencial. Las
holguras X e Y que se han mencionado mas arriba indican las holguras como se ven en seccién longitudinal incluyendo
la linea central C del rodillo esférico 3. A medida que el rodillo esférico 3 se separa de la linea central C en la direccién
circunferencial, la holgura entre el rodillo esférico 3 y la porcién de nervio 23 aumenta y la holgura entre el rodillo
esférico 3 y el anillo guia 6 disminuye.
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La figura 4A es una vista que ilustra una variacion en la holgura entre el rodillo esférico 3 y la porcién de nervio 23 en
una porcion B en la figura 3. Una holgura x en una posiciéon mas desplazada de la linea central C del rodillo esférico 3
en la direccion circunferencial entre el rodillo esférico 3 y la porcion de nervio 23 es mayor que la holgura X entre el
rodillo esférico 3 y la porcidon de nervio 23 en la linea central C. La diferencia entre las distancias x y X, es decir, la
cantidad de variacioén en la distancia entre el rodillo esférico 3 y la porciéon de nervio 23 se indica como S1 en la figura
4A.

La figura 4B es una vista que ilustra una variacion en el espacio entre el rodillo esférico 3 y el anillo guia 6 en una
porcién D en la figura 3. Una holgura y en una posicion mas desplazada de la linea central C del rodillo esférico 3 en
la direccion circunferencial entre el rodillo esférico 3 y el anillo guia 6 es menor que la holgura Y entre el rodillo esférico
3y el anillo guia 6 en la linea central C. La diferencia entre las distancias Y ey, es decir, la cantidad de variacion de
la distancia entre el rodillo esférico 3 y el anillo guia 6 se indica como S2 en la figura 4B.

Como se ilustra en la figura 4C, en la posicion compensada por el radio R3 de la linea central C en la direccion cir-
cunferencial, es decir, en los bordes periféricos exteriores de las superficies extremas 33 y 34 del rodillo esférico 3,
se proporciona una diferencia AS entre la cantidad de variacion S1 de la holgura entre el rodillo esférico 3 y la por-
cion de nervio 23 y la cantidad de variacion S2 de la holgura entre el rodillo esférico 3 y el anillo guia 6. En la pre-
sente realizacion, la relacion entre las separaciones X e Y se establece como la siguiente ecuacion (5) en considera-
cion de la diferencia AS entre las cantidades de variacion S1y S2.

X<Y-AS (4

A continuacion se describiran las operaciones y los efectos ventajosos de la presente realizacion.

En la presente realizacion, la distancia X entre la superficie extrema 34 del rodillo esférico 3 y la parte del nervio 23 y
la distancia Y entre la superficie extrema 33 del rodillo esférico 3 y el anillo guia 6 tienen la relacién expresada ante-
riormente en la ecuacion (1). Convencionalmente, la distancia X entre la superficie extrema 34 del rodillo esférico 3 y
la porcion de nervio 23 y la distancia Y entre la superficie extrema 33 del rodillo esférico 3 y el anillo guia 6 tienen una
relacion de Y < X.

Como se ilustra en la figura 1, en el rodamiento de rodillos autoalineables 10 de acuerdo con la presente realizacion,
cuando los rodillos esféricos 3 rotan sobre las lineas virtuales L1 que pasan por los puntos de contacto P1y P2 en los
que los rodillos esféricos 3 entran en contacto con la superficie exterior de la pista de rodadura 11 y las superficies
interiores de la pista de rodadura 21, es decir, cuando los rodillos esféricos 3 estan sesgados, es menos probable que
los rodillos esféricos 3 entren en contacto con el anillo guia 6 en comparacion con la técnica relacionada debido a la
relacion expresada en la Ecuacion (1). Por el contrario, los rodillos esféricos 3 tienen mas probabilidades de entrar en
contacto con las partes del nervio 23 debido a la relaciéon expresada en la Ecuacion (1). El anillo guia 6 esta formado
por un material de dureza inferior a la de los rodillos esféricos 3. De esta manera, al hacer que los rodillos esféricos 3
tengan menos probabilidades de entrar en contacto con el anillo guia 6 se suprime el desgaste del anillo guia 6. Esto
puede prevenir el efecto adverso a la vida util del rodamiento causado por los residuos de desgaste del anillo guia 6
adheridos a las superficies de las pistas de rodadura 11y 21, o similares. Las porciones de nervio 23 estan formadas
del mismo material que los rodillos esféricos 3. Por lo tanto, no es particularmente un problema, incluso si los rodillos
esféricos 3 tienen mas probabilidades de entrar en contacto con las porciones de nervios 23.

En la presente realizacion, la distancia X entre la superficie extrema 34 del rodillo esférico 3 y la parte del nervio 23 y
la distancia Y entre la superficie extrema 33 del rodillo esférico 3 y el anillo guia 6 tienen una relacion como la expre-
sada en la Ecuacion (4), ademas de la relacion expresada en la Ecuacion (1). En la Ecuacion (4), la relacion de las
holguras X e Y se establece teniendo en cuenta la forma de arco de la superficie interior 23a de la porcion del nervio
23 y la forma de arco de la superficie exterior 63 del anillo guia 6. Es decir, la distancia entre el rodillo esférico 3 y la
porcion del nervio 23 aumenta a medida que el rodillo esférico 3 se aleja de la linea central C del rodillo esférico 3 en
la direccion circunferencial. Por el contrario, el espacio entre el rodillo esférico 3 y el anillo guia 6 disminuye a medida
que el rodillo esférico 3 se aleja de la linea central C del rodillo esférico 3 en direccion circunferencial. Por lo tanto, con
solo la relacion expresada en la ecuacion (1), la holgura entre el rodillo esférico 3 y el anillo guia 6 puede ser menor
que la holgura entre el rodillo esférico 3 y la parte del nervio 23 en una posicion mas alejada de la linea central C del
rodillo esférico 3 en la direccion circunferencial. La ecuacion (4) tiene en cuenta la diferencia AS de la cantidad de
variacion de la holgura entre el rodillo esférico 3 y la porcion del nervio 23 y la holgura entre el rodillo esférico 3 y el
anillo guia 6. Por consiguiente, la holgura entre el rodillo esférico 3 y la parte del nervio 23 es siempre menor que la
holgura entre el rodillo esférico 3 y el anillo guia 6. Esto puede reducir significativamente la posibilidad de que el rodillo
esférico 3 entre en contacto con el anillo guia 6, incluso cuando el rodillo esférico 3 esta sesgado.

La diferencia AS entre las cantidades de variacion S1 y S2 ilustradas en la figura 4C tiene una dimension tal que la
cantidad de variacion S1 de la holgura entre el rodillo esférico 3 y la porcion del nervio 23 tiene el mayor valor posible
y la cantidad de variacion S2 de la holgura entre el rodillo esférico 3 y el anillo guia 6 tiene el mayor valor posible. Es
decir, se puede lograr el mismo efecto incluso si la altura de la porcién del nervio 23 o del anillo guia 6 (véase la figura
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1) alcanza la linea central C del rodillo esférico 3. Sin embargo, las alturas reales de la porcion del nervio 23 y del
anillo guia 6 son inferiores a la linea central C. Por lo tanto, la diferencia AS ilustrada en la figura 4C puede considerarse
como una dimension establecida con un margen, lo que evita ain mas que el rodillo esférico sesgado 3 entre en
contacto con el anillo guia 6. Se hace notar que la dimension de la diferencia AS puede ser establecida en considera-
cion de las alturas reales de la porcion del nervio 23 y del anillo guia 6.

Debido a la relacién en la Ecuacion (2), el rodillo esférico 3 es mas probable que entre en contacto con el anillo guia
6 que con el miembro anular 50 de la jaula 5. En muchos casos, la jaula 5 esta formada por un material con una dureza
inferior a la del anillo guia 6, tal como el bronce. Debido a la relacién en la ecuacion (2), el rodillo esférico 3 es menos
probable que entre en contacto con el miembro anular 50 de la jaula 5, suprimiendo asi el desgaste de la jaula 5, o
similar.

La presente invencion no se limita a las realizaciones que se han descrito mas arriba, y puede ser implementada en
otras varias realizaciones dentro del alcance de las reivindicaciones. Por ejemplo, la superficie exterior 57 del miembro
anular 50 de la jaula 5 no tiene por qué ser necesariamente paralela a la superficie extrema interior 33 del rodillo
esférico 3. En este caso, el valor de la holgura Z puede representar la holgura mas pequefa entre la superficie exterior
57 del miembro anular 50 de la jaula 5 y la superficie extrema interior 33 del rodillo esférico 3.

De acuerdo con la presente invencion, los rodillos esféricos que entran en contacto con el anillo guia debido a que los
rodillos esféricos estan sesgados pueden ser suprimidos.
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REIVINDICACIONES

Un rodamiento de rodillos autoalineables que comprende:

un anillo exterior (1) que tiene una superficie de rodadura exterior (11) que es una curva rebajada en una
periferia interior del anillo exterior (1);

un anillo interior (2) que tiene dos filas de superficies de rodadura interiores (21) que son curvas rebajadas
una al lado de la otra en una periferia exterior del anillo interior (2) y que tienen una porcién de nervio (23) en
cada extremo axialmente exterior;

una pluralidad de rodillos esféricos (3) dispuestos entre la superficie del conducto exterior (11) y la superficie
del conducto interior (21) en dos filas, una al lado de la otra;

una jaula (5) que tiene una pluralidad de cavidades que acomodan los rodillos esféricos (3) para sostener
cada fila de los rodillos esféricos (3) a intervalos en una direccion circunferencial; y

un anillo guia (6) dispuesto entre la jaula (5) y el anillo interior (2), asi como entre las dos filas de los rodillos
esféricos (3), en el que se encuentra una seccion longitudinal que incluye una linea central (CL) del rodillo
esférico (3) y un eje (O) del rodamiento de rodillos autoalineables (10), una holgura X entre una superficie
extrema exterior (34) del rodillo autoalineable (3) en un lado axialmente exterior del rodamiento de rodillos
autoalineables (10) y la porcion del nervio (23), y una holgura Y entre una superficie extrema interior (33) del
rodillo autoalineable (3) en un lado axialmente interior del rodamiento de rodillos autoalineables (10) y el anillo
guia (6) tienen una relacion de X <Y, caracterizado porque

la jaula (5) incluye un miembro anular (50) dispuesto radialmente hacia fuera del anillo guia (6), asi como
entre las dos filas de los rodillos esféricos (3), y

en la seccioén longitudinal incluyendo la linea central (CL) del rodillo esférico (3) y el eje (O) del rodamiento
de rodillos autoalineables (10), cuando una holgura entre la superficie lateral axialmente exterior (57) del
miembro anular (50) y la superficie extrema interior (33) del rodillo esférico (3) se considera una holgura Z,
las holguras Y y Z tienen una relacion de Y < Z.

El rodamiento de rodillos autoalineables de acuerdo con la afirmacioén 1, en el que

las distancias X e Y tienen una relacién de X <Y - AS, cuando se considera una diferencia entre una cantidad
de variacion de una holgura entre una superficie lateral axialmente interior (23a) de la porcién del nervio (23)
y la superficie extrema exterior (34) del rodillo esférico (3) que esta orientada hacia la superficie lateral axial-
mente interior y la cantidad de variacion de una holgura entre una superficie lateral axialmente exterior (63)
del anillo guia (6) y la superficie extrema interior (33) del rodillo esférico (3) que esta orientada hacia la su-
perficie lateral axialmente exterior AS.
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