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ne como fin la deClaracién‘del_obje£0‘sobre'el”que ha de
recaer el privilegio de explotacién industrial y comercial
exclusivo en el territorio nacional'de]unOMbdelo de Utilidad
de acuerdo con la vigente Legisiacién que, como el enunéiado
indica, se trata de “MICROMOTOR SINCRONO PERFECCIONADO".
La-invencién se refiere a un micro-
motor sincrono.monbfasico de corriente alterné que ha sido -
perfeccionado de tal forma qué puede ser ‘construido fdcilmen-
te con una disminuci6n del costo del mismo. sin necesidad de
utilizar elementos mecé@nicos adicionales que efectden adecua-
damente el arranque del motor..
| En dicho motor‘sé.incorpora aéem&s
una pieza de salida de cables de alimentacién de un elemen-
to oscilante que determina en célaboracién con el rotor el
sentido del giro del mismo.
| Se cénocen motores convencionales,

con un rotor de imén permanente. Estos motores tienen el

inconveniente principal de que en su arranque existen puntos

muertos.

Asi mismo se conocen motores en los
que la fijacién de los cables de salida de alimentacién del:
mismo se realizan mediante cinta aislante, por lo que es pre-
ciso utilizar una gran cantidad de la misma.

La invencif6n se refiere a un micro-
motor en el que mediante la distribucibén de las piezas pola-
res se consigue un mayor par de arranque. E1 desequilibrio
que se produce en el punto periférico medio cualquiera de
un polo del rotor es superior y por lo fanto la resultante

de las fuerzas tangenciales es mayor.
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. giro del mismo.

‘de salida de cables en el interior. del. mlcromotor y la otra.

.esquem&tlca de su utlllza016n no sxendo en absoluto llmltatl-

. El motor sincrono monof551co~se car
racteriza esencialmente porque mientra$<que,en unas piezas’
polares de la mismé poiaridad, la_distanéia polar es constan-

e, las otras piezas polares de disfinta polaridad poseen“
dos pasos polares distintos cuyos valofes son eqﬁivalentes
al paso . polar de las piezas polares de la misma polaridad ma;
Y menos respectivamente un cuarto del ancho de 1la pleza polar
correspondlente ‘a las - piezas polares.que, poseen dlstlnta
polaridad, siendo dotado de una partq,oscilante.que‘t;abaja_

en colaboracifn con el rotor para determipér;é1'sentid§gdéi

!
v

De ‘acuerdo qqnhﬁha{caracteristica
de la invencién, el micromotor-sincrdnéi?osée‘una pieéa de
salida de cables de alimentaci6n de maté;ial Eermopléstico
inyectado en una determinada zona sobre dichos cables de ali-
mentacidn; la pieza de salida dispone de.uno o varios reba-
jes que permiten el engsamblado de dicha:pieza en. la caja

estatdrica del. motor, quedando uha parte de la. referlda pleza

exterior al mismo..
Para .comprender mejor la naturaleza

del invento en el planoradjunto hacemos.una representacién

va.y susceptlble por ello de las modlflcaCLOnes accesorias
que no alteren las caracteristlcas esenciales. .. L.
;La,figura-l .representa en seccibn
al‘micromotor.sincrono,}de;gcuerdo‘cén;la invencién.
La. figura 2 corresponde a la seccibén
indicada en la fig. 1. | | |

La figura 3 representa la pieza de
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1 salida de cables de alimentacién en pefspectiva.:z' @ﬂﬁ
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© La figura 4 corresponde a otra varign-

te de ejecucidn de la‘pieza de salida representada en la fi-

_gura 3.
5 ‘ ' : La figura 5 representa el desarrollc
de las-piezas'pola;es correspondientes a un. semiestator.

La figura 6 representa al'desérrollc
} ' . de las piezas polares correspondientes al-otro-semiestatorﬂ“
En ellas aparecen las siguientes.

10

particularida&es:

. o ' . 1.~ Caja estatérica' .

2.~ Tapa
3. Bobinado<
4.- Carrete
15 5.- fiezas polares
| 6.- Cojinete
7.- Eje
8.~ Rotor
- 9.~ Cuerpo de unién del rotor (8) al

20 eje (7)

10.- Distancia polar

C 11, Distancia‘polar

12.- Distancia polar .
13.- Ancho . de la pieza polar (14)
14.- Pieza. polar - ,
15.~- Elemento oscilante . = - L
l6.- Leva del rotor (8) |
17.- Eje de giro del elemento oscilpn-

te (15)

-18.- cara de oposicién del elemeﬁfo

T TR T ot R £ O A v L A e EPEPA DU LA 1 U




10

15

20

25

30

oscilante  (15)' - - v
19.- Cara dé oposicién del elemento
oscilante (15) )
- 20.- Pieza de salida de cables de
' alimentacién (21) | .
" 21.< Cables de:alimentacién’ *
*22.;iZona.in£é£iorEde 1a pieza  (20)
" 23.- Zona exterior ‘de la piééé:(zo)
-24.- Rebaje o

»
“«

. 'E1l micromotor objeto de la invenc16m
consta -de acuerdo con.la fig. 1- esenc1almente de una caJa
estdtorica (1) 'y“de una tapa (2). En'el interior de la caja
(1) se han previsto los bobinédos (3) sobre los carretes (4)
y las piezas polares (5). ElAeje (7) apoya en la carcasa
(1) a través de los cojinetes (6), habiéﬁdose previsto el ro-
tor (8) de unién permanente solldario al eje (7) a través del
cuerpo (9) de plistico inyectado. .

Tal como se aprecia en las figuras-
5 y 6 mientras que en unas piezas polares de la misma polari-
dad la distancia polarv(lo) es. constante, las otras piezas
polares de distinta polaridad soh‘aiStinfasj(il y 12), El
valor de (11) es equivalénte"al'paéb"polaf'flb) de las piezas
polares de la misma polaridad m&s un cuarto dél.ancho (13) .
de la pieza polar (14) correspondiente ‘a las piezas polares
que poseen distinto paso polar. | )

El valor de (12) es equivalente al
paso polar (10) de las piezas polares de' la misma polaridad
menos un cuarto del ancho (13) de la pieza polar (14) correst:

pondiente a las piezas polares que poseen distinto paso polar

Una particularidad de la invencién
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preve tal y como se observa.en la figura 5 que las piezas pé—
lares que poseen igual paso polarAtienen.sus¢piezas;po1ares
alternas con una anchura la mitad de la anchura de las otras
piezas polares alternas. _

' En el micromotor. sincrono objeto de
la invencién -ver fig. 2- se ha previsto un elemento.oscilanti
(15) a modo de trinquete que trabaja en{éolaboracién:con él
rotor (8) para determinar el sentido de: giro del-micromotqr;

.'El r6tor (8) dispone para ello dé'uﬁa
leva (16) solidaria con €1, de.tal forma'que el,t:inqueté )
(15) adopte dos posiciones extremas en su: funcién determinan-
do el sentido del giro. Dicho trinQuetébﬁlS);impide la rota-
cién en sentido no deseado dei.rotor (8) mediante oposicidn
de las caras (18 y 19) a la leva (16)..

Por lo tanto en un recorrido de 360
existen dos posiciones en las que. en caso. de un giro en
sentido contrario puede quedar deteniendo‘el-avance del.girP
en sentido no correcto.

- Asf mismo se'incorpora en el micro-
motor sincrono objeto de la invencién una pieza. .(20) de. salid}
de cableév(21) de alimentacién de material termopldstico

inyectado de una determinada zona sobre dichos cables de .

alimentacién (21).

. La pieza.(20),que‘se.representa_cén
mds detalle en la figura 3 o 4, dispone en una de sus caras‘
de un rebaje (24) que permite el ensamblado de .dicha pieza.
(20) en la caja estdtorica (l)-delumotor'talyyucpmo_se.apre-
cia en las figuras 1 y 2. “ ‘

_-Una.variante_Qiéneurepresenfada_en

la figura 4 en la que se han previsto los rebajes, (25,26 i
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27) que determinan el perfecto ensamblado de la pieza (20)°
la parte periférica de la caja estat6rica (15).

Las ventajas obtenidas con 1a realid
zacién de un micromotor sfncrono de acuerdo con la invencién,
son las siguientes: _ | ‘

Mediante la distribucién de las pid-
zas polares anteriormente mencionadaS“seicohsigué'un mayor
par de arranque ya que el desequilibrio que se produce en el
punto periférico medio cualquiera-dé un polo del rotor es .
superior. - - = S

‘Mediante la incorporacién del elehmer-
to oscilante a mddofdé“trinquete'éefcthigﬁejdetefmihér de"
una manera sencilla el sentido de giro del rotor (8).

‘La pieza (20) de salida de los caH
bles de alimentacién del micromotor permite aumentar la
robustez del motor cara a posibles esfuerzos sobre el céble“
de-aiimentaciénif ya que’los’ referidos esfuerzos quedan .’
absorbidos por' la caja estatérica (1) y no por el bobina-
do del motor como sucede en:iosfmotoreéjédnocidos'hasﬁaif
el momento. La cantidad de éinta'éislénte'é colocar en el
encintado de  la bobina'solamente tiene como misién la de
aislar y no la de sujetar como’ en anteriores motores.

Descrita suficientemente la natura-
leza del presente invento, asf como su'realizacidn industrial
s6lo cabe afiadir que en su conjunto y partes constitutivas’
es posiblé introducir cambios de forma, materia y dispdsici6n
en cuanto tales alteraciones no supongan'variabién’sustanéial
del mismo.

El solicitante, al amparo de los Coj-

venios Internacionales sobre Propiedad Industrial, se reser-'
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va el derecho de.externder esta demanda a los;paiseé extran-
" jeros, si fuera posible,reivindicando la misma prioridad de
. la presente solicitud.
‘ NOTA
E1l Modelo de Utilidad que se solicita
éomo nuevo en Espafia por veinte afios deber& recaer sobre
"MICROMOTOR SINCRONO PERFECCIONADO ", en.todo de acuerdo con

las siguientes: -

. o ' REIVINDICACIONES

1.- Micromotor sincrono perfeccionado
constituidoipor un rotor de imén-permanentevmagnetizado, .
caracteérizado esencialmente por comprender unas piezas pola-
res de la misma polaridad a distancias constantes, otras pie-
5 zas polares de polaridad opuesta que poseen dos pasos. polares
1 o

distintos cuyoé valores son equivalentes al paso polar de

las piezas polarses de la misma polaridad m&s y menos respec-

tivamente un cuarto del ancho de la: pieza polar coxrrespondien
te a las piezas polares que poseen distinta polaridad, y un ?;f
elemento oscilante que trabaja en colaboracién con el rotor |
20 para determinar el sentido de giro del micromotor.

- 2.= Micromotor sincronO'perfeccionadp
en todo de acuerdo con la anterior reivindicacién, caracteri-

zado porque posee una pieza de salida de cables de alimenta-

cién de material termopl&stico inyectado en una determinada .

zona sobre dichos cables de alimentacifn; la pieza de - '
salida dispone de uno o varios rehajes que permiten el ensam-
blado de dicha pieza en la caja estatfrica del motor, quedan- &ﬂf

do una parte de la referida pieza de salida de cables en el

interior del micromotor, y la otra exterior al mismo.

30 o
T - 3.-"MICROMOTOR SINCRONO PERFECCIONAD]" |
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pondientes dibujos.

Seglin queda sustancialmente descrito
en -la presente memoria descriptiva que consta. de nueve hojas

mecanografiadas por una sola cara acompafiada de sus corres-

PP,
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