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MEMORTIA DESCRIPTIVA

que se acompafia a la solicitud de

UNA PATENTE DE INVENCION

a favor de D. Ubaldo LIPFI, de nacionalidad italiana, re-
sidente en VIAREGGIO (Lucca) -Italia-, Via Buro Menini, 8,

por:

#METODO GRAVITACIONAL MAGNETICO~GINETICO DS BQUILIBRIO INTE-
GRAL PARA CONTROLAR #CUERPOS EN GENERAL® Y CUALQUIER #MASAw
SUYA EXPRESA, EN TODA RELACION PROPORCIONAL», con prioridad
de la patente italiana n2 8313/59 de 18 Mayo 1959.

Cuando los cuerpos en general vienen a encontrar-
se en estado de movimiento, es necesario tener d ellos un
dominio integral para conseguir luego controlarlos convee
nientemente en la prdctica, tanto a los fines de la utili-
dad como para proteger la vida humana.

Para conseguirlo, como todos saben, se emplean
generalmente unas »magas frenantes” absorbentes para poder
volver a consumir el »empuje» prodﬁcido por las distintas
fuentes de energfa, Los modos empleados son varios, as{ como

varias son las causas aplicadas. Sin embargo, no era posi-
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ble determinar un control de la menera deseada, expresdndose
los mencionados bbjetos con la aplicacidn de métodos suscep-
tibles de resentirse de causas de caracter inercial.

En efecto, es sabido ya que toda razdn de fuerza
aplicada, susceptible de producir energia adecuada para po-
ner un cuerpo (objeto motorizado) en estado de movimiento de
una manera cominmente aprovechado, viene a encontrarse rela-
cionada directamente, también de varias maneras, con la po=
sibilidad adjunta de poder permitir su movimiento, con cuyo
fi{n de insertan acciones ejecutadas mediante cambios de ve-
locidad y sistemas de friccidn.

El objeto del presente »métodor estd valorizado y
caracterizado especialmente por las posibilidades que se de-
rivan de considerar todo cuerpo, visto comprendido en los va=
lores y medidas dtiles, directamente proporcionales en su pa-
so entre la fuerza global que representa, en proporcién a
ellos, la fuerza de gravedad, y del flujo magnético de atrac-
cidn natural, que a todos ellos excita y al cual los mismos
pueden estar sometidos negativa o positivamente, a dicha -
fuerza emitida, mientras que los cuerpos de »peso” con ”ma-
sas” mds reducidas en proporcidn se desplazan en el espacio,
en el vaclo, ejecutando un trabajo por »cinética » y una fa-
se de equilibrio proporcional,

El método considera la caracterfstica de la fuerza
aplicada a un objeto B como la posibilidad material, capaz
de sustituir a todo fin prdctico un trabajo ejecutado por la
wmasa por cindtican,

Se describe a continuacidn el objeto y se represen-
ta solo con fines de ilustracidn en la adjunta tabla de dibu-
jo, presentdndose de la manera siguiente para dar un ejemplo

realfstico y susceptible de funcionamiento,
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Como se ha dicho anteriormente, no comprende una

conexidn diracta entre la razén de la fuerza con la causa
que permite un estado de movimiento, sino tal que reprodus-
ce la potencia emitida en otro punto (adherencia, B) para
que pueda presentar otra y segunda posibilidad de direc-
cidn opuesta a la primera, y sin embargo igual como valor,
para considerar como expresidn indirecta de una lfnea prie
maria de fuerza y capaz de producir un empuje de sentido
opuesto al citado.con la letra B.

Obtenida esta segunda lfnea primaria, ella a su
vez emite la emisidn en una tercera lfnea primaria, direce-
ta, para permitirle al cuerpo la posibilidad de una direc-
cién deseada en el sentido normal y no opuesto.

El motivo por el cual el método presenta expone
la necesidad de disponer de tres lfneas de fuerza, y no de

una sola, para decirlo mejor de tres primarias y de tres se-

cundarias, esta innovacidn es debida a quererse presentar
la posibilidad que tiene una caracteristica de fuerza opues-
ta a la fuerza de empjue ~posibilidad opuesta, que no exis-
tia- y que tiene valores medidas, masa iguales (velocidad
igual al tiempo, etc.) para contraponer al #peso» del cuer-
po en cuestidn, as{ como de controlar, en el tiempo dtil
deseado y en la medida dtil, desde un valor mdximo hasta
cero (o desde cero hasta el valor mdximo), el cuerpo, la
misma materia, la velocidad expresa y éomunicada, y la #ma-
sar proporcional.

Este resultado se obtiene, en cuanto se ha sepa-
rado la potencia emitida de toda fuente de energfa, en la
primaria indicada con la letra C (véase dibujo), y esta ac-
cidn es hecha posible mediante el embrague de una adecuada
palanca de mando, o pulsador, para citar un ejemplo cual-

quiera (véase letra Y del dibujo), que, por un almacena-
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miento predispuesto de atmdsfera acumuladas (véase letrafl)
v mediante el trabajo ejecutado por la razdn de fuerza auxi-
liar (letra P por ejemplo bomba cinemfticamente acoplada con
la fuerza de empje) hard posibles la accidn y la operacién
para ejecutar (P carga el acumulador de presidn (3 ).

Hay que tener presente que el método se deriva de
una investigacién hecha sobre la razdn que permite la con-

duccién de un cuerpo desde el restado de reposor al estado

"de wmovimientor, y que por tanto, empleando un proceso opues-

to, y por el mismo principio; lo devolverd del estado de mo-
vimiento al estado de »reposor para poderlo controlar y que,
para desplazarlo hacia delante, aprovecha un sentido de di-

reccidn llamado, directo, e indirecto para indicar la direc-
cidn.opuesta.

El adjunto dibujo se entiende solo como un ejem=
plo esquemdtico de las caracterfsticas del método, no te-
niendo en cuenta las medidas o proporciones reales ni es-
tando completo por todo detalle necesario para la realizae
cidn de los dispositivoé en general, centrales de energfa,
etc., y las adherencias artificiales en cuestidn se sobre-
entlenden vistas como engranajes montados en cojinetes de
bolas y sobre pernos adecuados.

Letra A.~ Indica un punto adecuado dende puede
aplicarse la potencia expresada por la razdn de la fuerza
aplicada y representa una adherencia artificial, en el ca-
s0 de la mecdnica aplicada (por ejemplo engranaje demtado
helicoidal) y la primera posibilidad adecuada para trans-
mitir energfa a un cuerpo en una parte considerada necesa-
ria, Dicha letra tiene que entenderse como exponente repre~
sentativo de la primera lfnea de fuerza primaria, directa,

de sentido de direccidn normal de marcha (por ejemplo hacia
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delante) para considerarse como expresidn del »empuje» por
aceleracidn comunicada por el cuerpo mediante su peso.

Letra B.~ La letra B representa una segunda lfnea
de fuerza, central, primaria (indirecta y sentido de direc-
cién opuesto a la 1fnea de fuerza A y especifica la expre-
sién del valor de la »velocidad» expresada por el cuerpo.

Letra C.~ La letra C representa una certera 1f=
nea de fuerza lateral primaria directa de sentido de direc-
cidn normal de marcha igual al expresado por la letra A y
la expresidn del #pesor Wtil del cuerpo.

La_Letra™,.=- Representa la expresién de una fuen-
te de energfa adecuada para producir un restado de movi-
miento” en un cuefpo de la direccidnfiormal de marcha desea-
da, |

La letra X.~ Indica un punto adecuado en el cual
la potencia expresada por la razén dé la fuerza de la le-
tra of puede ser excluida de su accién normal de trabajo pa-
ra permitirle al cuerpo producir una aceleracién de empuje
mediante su peso, y esa posibilidad adecuada para desplazar
el cuerpo en la direccidn normal de marcha cuando el parti-
cular se encuentre conjunto.

| Dicho punto, indicado con la letra X, tiene que
ser entendido como la posibilidad de desembragar, separar
o embragar, unir, la lfnea primariavde fuerza indicada con
la letra C.

La letra D.- Indica una posibilidad de un mando
dtil para poder efectuar el desembrague, o separacién de
la 1fnea de fuerza C, en el punto de la letra X, y al pro-
pio tiempo la de poder permitir al »particular® letra S,
un desplazamiento axil con respecto al paralelismo de las
tres 1fneas de fuerza citadas, letras A, B, C, para que la

accién de fuerza expresada en esas unldad de tiempo, pro-
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ducida a través de la razén aplicada, indicada con la le=-
tra & , pueda llegar a ser al propio tiempo la posibilidad
que permita controlar el »empjgjer comunicado, posterior,
expresado en el particular indicado con la letra R, en es-
te caso, para considerar en su real servicio, y particular-
mente por el trabajo ejecutado mediante el »pesor del cuer=
po, hecho libre (X separado); una aceleracién del mismo dew
bida a fuerza de gravedad.

La letra P indica esquemfticamente el punto don-
de puede aplicarse una posibilidad que represente una see-
gunda razén de fuerza auxiliar (para citar un ejemplo,una
bomba 4leodindmica u otro dispositivo adecuado). Egta po=-
sibilidad tiene necesariamente que verse inserta en el mé-
todo presentado porque, una vez exclufda la potencia de la
razén de la fuerza expresada, debido al deserbrague, en el
punto coincide X, de la tercera lfnea de fuerza, no habrfa
ya la posibilidad y continuidad de la accidn en sf mjsma de
la fuerza, ni fuersza para poder obtener y definir cualquier
otra accidn necesaria tanto a las partes dtiles como para
definir la fase integralmente, de trabajo y funcién que ten-
drd que pérmitir el control del objeto, de la materia que lo
constituye y de la »masa» expresada en toda relacidn dtil
suya directamente proporéional.

La letra M.~ representa un punto adecuado, esque=
matizado, donde puede insertarse la posibilidad adecuada a
producir una deceleracidn al peso del cuerpo, acelerado,
expresada mediante la fuerza de gravedad, en la parte reac-
tiva de la 1fnea de fuerza (letra F) =punto O~ para que el
peso del mismo, anulado, y evenxualmenﬁe decelerado, pueda
ser regulado, mediante el particular M, mediante un traba-
jo predispuesto, reflejado en un sistema eldstico, oscilan-

te, letra & , que une en su perno central ' esta 1fnea de
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fuerza que va de F, a M,

Este trabajo, esta primera fase de equilibrio
parcial ejecutada, por el valor mayor expresada sobre el
particular de la letra F, le permitird al particular S eje=-
cutar un trabajo cinético debido a la atraccidn magnética
Yy a la accién correspondiente a la fuerza de la gravedad,
y trasladar el particular central de la letra N en el sen=-
tido de direccién, opuesto con respecto al denominado con
R. Dicho trabajo de traslacidn ejecutado por el particular
S mediante N es la posibilidad necesaria para ejecutar una
accidn de »adherenciar entre la expresién de la potencia
de la fuerza comunicada al particular S y la expresada en
R; expresién lfmite, central vertical de la lfnea de fuer-
za secundaria sobre el valor cero, y medida nular, en ad-
herencia a la lfnea longitudinal indicada con la letra Z.

La letra I.~ Representa la expresidn lfmite de
la lfnea de fuerza secundaria, reactiva, que tiene un em-
puje comunicado por el peso, en aceleracidp debida a la
nfuerza de gravedadr,

La letra L.- Indica el punto donde se ejecuta

1la accién de la segunda fase tendiente a equilibrar la

1fnea de fuerza secundaria (letra I), con la lfnea de
fuerza primaria de la letra A, poniendo estas dos expre=-
siones limite laterales, una opuesta como sentido de di-
reccidn delante de la otra, para que por el igual valor,
en esa unidad de tiempo, se puedan por si mismas condicio~
nar por‘su propio equilibrio.

Dicha fase tiene que entenderse como la de equi-
librio integral.

El particular N.- Representa la posibilidad de

la »masa» de traslacién en el vacie teniendo peso nulo

para que“la misma masa, por compensacidn y por su accidn
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de trabajo ejecutado en el vacfo, y proviéto de caracteris-
ticas iﬁﬁirecta, pueda ser conducida por un fendmeno natu-
ral magnético desde un valor mdximo dtil el valor mfnimo
dtil hasta el valor mfnimo #til y hasta el valor cero. La
distancia indicada con la letra U es directamente propor-
cional al estado de movimiento, comunicado al cuerpo, ex=
presado en velocidad, que habrd adoptado en ese tiempo, e
indica la medida que hay entre S, R. '

Al presentar, en el tiempo, toda la »fase inte-
gral» del método gravicional, magnético-cinético ejecuta-
da en el tiempo §til y hasta alcanzar el valor cero, como
se ha demostrado, habrd que completar las dos fases ya men=-
cionadas con una tercera, que deberd entenderse como la fa-
se adecuada para determinar definitivamente toda accidn,
toda reaccidn, todo particular que desde el estado de mo-
vimiento tenga gue ser devuelto necesariamente al estado
inicial de rreposor (vdase letra T).

 Dicha fase es presentada como la posibilidad del
estado integral de équilibrio o estado de reposo, valores
rnulosr?, medidas cero.

Las tres fases presentadas, en orden cronoldgi-
éo, vistas en razdn del tiempo, se suceden de la siguien-
te manera:
| 1). Fase de deceleracidn (o equilibrio parcial);

2). Fgse de equilibrio integralj;

3). Fyse del estado de reposo.

El presente método, en su trabajo, ejecutado en
sus fases, en la funcidn de su fendmeno fisico, represen-
tado esquemdticamente en la adjunta 14mina de dibujo, estd
representado particularmehte con referencia a un esquema
adecuado, a una fuente de energia expresada, artificial,

y visto en el campo de la mecdnica aplicada.
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Descritas suficientemente la naturaleza y alcance
de la invencién y la manera como la misma puede ser llevada
a la prdctica, se reivindican a tftulo privativo las siguien-
tes particularidades sobre las cuales ha de recaer la con-
cesidn del privilegio de PATENTE DE INVENCION que se solim
cita.

18,- Método gravitacional, magnético-cinético,
de equilibrio integral para controlar »cuerpos en generalr
y cualquier »masa» suya expresa, en toda relacidn propor-
cional,aplicable tanto en el campo de la mecdnica como en
los campos fisico, qufmico, nuclear, geoffsico, etc., y en
todos los campos considerados dtiles y necesarios, carac=-
terizado por el hecho de que la direccidn, en el »estado
de movimientor, a un cuerpo artificial, hacia delanﬁe, le
es hecha posible mediante el »wempujer determinado por una
razén de fuerza cualquiera, que se expresa en sentido in-
verso, con respecto a la direcéidn de marcha, o de vuelo,

o ndutica que adopta en el movimiento.

28, Método gravitacional, magnético-cindtico,
de equilibrio integral para controlar rcuerpos en general»
y cualquier »masa” suya expresa, en toda relgcidn propor-
cional, segdh la reivindicacién primera, carécterizado por

el hecho de que expresada en una parte adecwada la potenw



255

260

265

270

275

280

285.

cia de una razdn de fuerza, no serd directamente aooblada,
para citar un ejemplo, mediante un 4rbol de transmisidn, o
similares, con la causa que pueda producir su estado de mo-
vimiento, en manera de hacerle adoptar una caracteristica
directa, sino que serd empleada para reproducir en otra par-.
te adecuada una segunda posibilidad, susceptible de provo-
car un empuje de sentido inverso, de la direccidn que el -
cuerpo adopta en el »movimiento®, y ésta, a su vez, para re-
producir una »tercera” lfnea de fuerza sobre otro punto, pa-
ra que el »cuerpo” pueda proceder con caracter{stica direc-
ta, y no hacia atrds, como posibilidad variable de la direc-
cién del cuerpo mismo y con el f{n de que una vez separada
la caracteristica de la fuerza motrii ndirectar de la »indi-
rectar, el empuje motor pueda definirse con una direccién
inversa y opuesta a la otra, expresada por la razén del es-
tado de movimiento, es decir de la de empuje debida al peso
del cuerpo.

38,~ Método gravitacional, magnético-cinético,
de equilibrio integral para controlar ncuerpos en genefal"
y cualquier »masar suya expresa, en toda relacién Propors
cional, segdn las reivindicaciones anteriores, caracteriza-
dé por el hecho de que en el instante en el cual se deter-
mina la parada del cuerpo, la potencia de la razén de fuer-
za es separada en un punto de una parte adecuada (por ejem-
plo sobre el 4rbol de transmisién) para que se ofrezca otra
posibilidad de fuerza, mediante el »peso® en la parte poste=-
rior, que resulta de direccidn opuesta a la de propulsidn
citada en la reivindicacién segunda, y para que, con el tra-
bajo adecuado y para el estado de equilibrio que se produ-
cird en una accidn de adherencia, se controle, el rcuerpo»

en cuestidn y se detenga de la manera deseada.
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48,- Método gravitacional, magnético-cinético,de
equilibrio integral para controlar »cuerpos eh generalr y
cualquier »masa» suya expresa, en toda relacidn proporcio=-
nal, segdn las reivindicaciones anteriores, caracterizado
por el hecho de que las dos causas de fuerza mencionadas en
la reivindicacidn tercera, serdn reguladas convenientemenw-
te con un sistema adecuado que pueda resentirse de aquellos
dos rempujes» de opuestas direcciones (por ejemplo aconse=-
j4dndose un sistema oscilante, mds prdctico por su elastici-
dad); dicho sistema es de comprenderse prdctico porque en
su funcidn puede permitir una excitacién, o repercusién,en
el particular de la letra I, para que el peso del mismo -
cuerpo hecho nulo (X separado) y decelerado pueda permitir-
le al particular N (masa) la posibilidad de variar el sen-
tido de direccidn a la masa misma, determinando as{ »una»
de las dos razones adecuadas para equilibrar el mismo peso
del cuerpo, en el tiempo en que el peso es hecho nulo y la
nmasar se traslada en el vacio sin adherencias.

58,. Método gravitacional, magnético-cinético,de
equilibrio integral para controlar »cuerpos en genefal" y
cualquier »masa» suya expresa, en toda relacidn prbporcio-
Aal, segdn las anteriores reivindicaciones, caracterizado
por el hecho de que mediante su procedimiento aplicado pue-
den controlarse los cuerpos rnaturales», acoplados con los
nmedios” (cuerpos en general), siendo posible equilibrar-
los integralmente o desequilibrarlos parcialmente, con res-
pecto a los valores sobre ellos exp;esados, mediante la -
sfuerza de gravedadr y la »fuerzghmagnéticar, con la fase
integral de equilibrio entre peso y msa,.

68 .~ Método gravitacional, magnético-cinético,de
equilibrio integral para controlar »cuerpos en generalr y

cualquier »masar suya expresa, en toda relacidn proporéio-



nal, segyn las .anteriores reivindicaciones, caractérizado
por el hecho de que el »empujer que determina la »fase de
320  equilibrior necesaria para controlar y detener el cuerpd;
derivante de una razdn cualquiera de fuerza, puede también
verse dtil, especialmente, con la de la »fuerza centrifugan,
para poder representar »una» de las razones opuestas, con
respecto a su peso y a la direccidn adoptada, en el movie-
325 miento, por el cuerpo, y la de como es expresada (por ejeme
plo en una parte adecuada) en el giro rotatorio, asi como,
por la razdn que provoca el estado del movimiento, la de
poder aprovechar el mismo "pesoﬁ del cuerpo.
78,- Método gravitacional, magnético-cindtico,de
330 equilibrio integral para controlar »cuerpos en general®? y
cualquier rmasar suya expresa, en tdda relacién propercio-
nal, segin las reivindicaciones 1, 2, 3, 4, 5y 6, carac~-
terizado por el hecho de que para obtener el control del
cuerpo en cuestidn para conseguir con una accidn continua
335 1la parada integral, es necesario tener que disponer de una
segunda razén de fuerza auxiliar, proporcionada a través de la
primitiva y derivante de ella, para conseguir luego la posi-
bilidad de variar inmediatamente la direccidn en el estado -
ée movimiento, con respecto a la adoptada por el cuerpo, -
34,0 dwrante la accidn, y que se pueda expresar en su fuerza con
un empuje direecional opuesto al primitivo.
g&,~ Método gravitacional, magnético-cinético,de
equilibrio integral para controlar »cuerpos en general” y
cualquier 7masar suya expresa, en toda relacidn proporcio-
345 nal, segdn las reivindicaciones anterlores, caracterizado
por el hecho de que el control integral o parcial (desequi-
librio) de los cuerpos en general, de la materia de que es-
tdn constitufdos y de su »masar en toda relacidn suya pro-

porcional expresada es debido a un fendmeno de #equilibrio -
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integral» similar, equivalente y proporcional al integral
de un cuerpo natural (por ejemplo, planeta), determinado pof
la fuerza magnética (flujo magnético), en su mdxima expre=-
sidn de potencia emitida, y en la relacidn de magnitud, di-
rectamente proporcional, en su peso, de uno a otro, median~.
te un trabajo orbital ejecutado y vivido por el movimiento
de revolucidn y rotacidn sobre el eje imaginario, mientras
los cuerpos mismos se trasladan en el vacfo, en el espacio,
téniendo el »peso” hecho »nulo», decelerados (o acelerados)
en el tiempo en el cual por »cinéticar se equilibran con su
propia'"masa", expresada en las relaciones proporcionales,
en los valores y en la medida, en un valor mdximo hasta ce-
ro, vy de un mfnimun a un mdximun dtil.

9&,~ Método gravitacional, magnético-cinético,de
equilibrio integral para controlar #cuerpos en general» y
cualquier »masa» suya expresa, en toda relacién proporcio=
nal, segdn las reivindicaciones anteriores, caracterizado
por el hecho de que, mediantd su procedimiento, se puede
controlar un cuerpo cualquiera la materia de que estd cons-
titufdo (o para constituirlo), toda »relacidn proporcional
entre cualquier razén de fuerza exprésada (o para expresar)
y‘la aceleracién comunicada (o para comunicar) en los valo-
ves y medidas, desde un mdximun hasta cero y desde un mfni-
mun hasta un mdximun dtil, incluso el determinado por cau- |
sas de energfa reactiva. .

10a.- Método gravitacional, magnético-cindtico,de
equilibrio integral para controlar »cuerpos en gemeral” y
cualquier »masa» suya expresa, en toda relacién proporcio-
nal, caracterizado por el hecho de que debido a las posibi-
lidades presentadas, y segdn las anteriores reivindicacio=-
nes, se puede controlar cualquier cuerpo en estado de repo=~

so, o de movimiento, que se encuentre en estado sdlido, lf-
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quido o gaseoso, adherido a la superficie de la tierra, al

espacio y a las aguas, y cualquier fuente de energfa proce-
dente de fuentes naturales o artificiales inclufdo las de-
bidas a las propias reacciones.

112,~ Método gravitgcional, magnético-cinético,de
equilibrio integral para controlar »cuerpos en general® y
cualquier »masar suya expresa, en toda relacidn proporcio-
nal, segin las anteriores reivindicaciones, caracterizado
por el hecho de que a través de la posibilidad del »pesor
de los cuerpos (fuerza.de gravedad) pueden controlarse obje-
tos en general, integral o parcialmente, pudiéndose decele-
rarlos, acelerarlos y fijarlos en el espacio, con una accién
relacionada con las necesidades y la utilidad del hombre,
sin 1fmites en las medidas y en los valores expresados.

128 ,. Método gravitqcional,lmagnético-cinético,de
equilibrio integral para controlar rquerpos en general® y
cualquier »jasa» suya expresa, en toda relacidn proporcio-
nal, segin las reivindicaciones anteriores, caracterizado
por el hecho de que cualquier cuerpo natural relacionado
con los cuerpos regulados por la fuerza de gravedad puede
ser excluido de toda repercusién, absorciones, debidas a
céusas exteriores (o interiores), o fendmenos ocurridos (o
por ocurrir).

138.- Método gravitacional, magnético-cinético,de
equilibrio integral para controlar »cuerpos en generalr y
cualquier »masa» suya expresa, en toda relacidn proporcio=-
nal, segdn'las reivindicaciones anteriores, caracterizado
por el hecho de que con una Unica razdn de fuerza se puede
obtener una »gsegundar debida a reaccidn propia, de valores
iguales a los de la primera aplicada, y, a través del tra-
bajo ejecutado, en el tiempo, por una y otra, se puede ge-

neral una ntercerar fuerza auxiliar (energfa de reaccidn), -
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por la duracidn del tiempo proporcional al trabajo réaliza-
do, de modo de producir una igual cantidad de energfa igual
a la aplicada al ejecutar la accién sucesiva, pudiendo el
particular P ejecutar un trabajo tanto a través de la razén
de fuerza aplicada como mediante el rempujer (por peso).

148,~ Método gravitacional, megnético-cinético,de
equilibrio integral para controlar »cuerpos en general” y
cualquier »masa» suya expresa, en toda relacidn proporcio-
nal, caracterizado por el hecho de que, segin las reivindi-
caciones anteriores, se puede regular un cuerpo, llevarlo a
un restado de reposo integral» (o de movimiento parcial),me-
diante una fase de equilibrio‘integral, 0o de desequilibrio
parcial (estado de movimiento), porque el »peso®, inclufda
la materia de que estd constitufdo, es hecho #nulosr y la
»masar se traslada en el vacfo, decelorada o acelerada que
sea, mientras ejecuta un trabajo de equilibrio cinético,de
atraceidn o reacciﬁh, opuesto, equivalente y proporcional
a la fuerza de gravedad (peso) que ejerce sobre cada uno de
ellos.

158,~ Método gravitacional, magnético-cindético,de

equiiibrio integral para controlar »guerpos en general» y

cualquier "masa” suya expresa, en toda relacidn proporcio=

nal, segdn‘las reivindicaciones anteriores, caracterizado
por el hecho de que un dispositivo realizado con la aplica-
cidn del »método” presentado tiene que entenderse también,
adends de la posibilidad de controlar integralmente el rcuer-
por y la masar expresada por él, visto como una central ca-
paz de dominar la razdn de la fuerza, cualquiera que sea

la que se haya aplicado. Ejemplos si se trata de un dispo-
sitivo para aplicar a medios »terrestres», y por tahto ex-
presado en forma de energfa mecdnica aplicada, se entien-

de el dominio de dicha energfa mecdnica.
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162,- Método gravitacional, magnético-cinético,de

equilibrio integral para controlar »cuerpos en generalr y
cualquier »masa» guya expresa, en toda relacién proporcio=
nal, segin las feivindicacionés anteriores y particularmen-
te las posibilidades expuestas en la reivindicacién 14, ca~
racterizado por el hecho de que mediante el peso de los =~
cuerpos mismos {fuerza de gravedad) y no ya medidnte empu~
jes de aceleracidn, cualquiera que sea el propulsor emplea-
do, pueden elevarse y controlarse los cuerpos mismos (obje-
tos) excluyéndolos parcial o integralmente de la ley de =
atraccién de la fuerza de gravedad, de modo de hacer posi-
ble esta extraccidn de los cuerpos de tal ley sobre el va=-
lor »nulo» y »ceror grados.

178.-~ Método gravitacional, magnético-cinético,de
equilibrio integral para controlar »cuerpos en general» y
cualquier »masar suya expresa, en toda relacidn proporéio-
nal, segﬁnulas feivindicaciones anteriores y particularmen-
te la fase integral debida, ejecutada y expuesta en la rei-
vindicacidn 14, caracterizado por el hecho de que mediante
energfa derivada de una reaccidn (véase letra R), determi-
nada por la razdn de fuerza aplicada en origen y a travéds
de la primitiva generada por la fuerza en objeto (letra S),
se pﬁede determinar un estado de control por fusidn o adhe-
rencia para permitir el dominio de la misma fuente de enér-
gla empleada, incluida la derivada de una reaccién termo-
nuclear (fusidn nuclear).

18&,= »METODO GRAVITACIONAL MAGNETICO-CINETICO -
DE EQUILIBRIO INTEGRAL PARA CONTROLAR »CUERPOS EN GENERAL»
Y CUALQUIER »MASA» SUYA EXPRESA, EN TODA RELACION PROPOR~
CIONAL», con prioridad de la patente italiana ndm. 8313/59
de 18 Mayo 1959,



Todo segdn queda expuesto en la precedente Memo-
ria que consta de diecisiete hojas folladas y mecanogra-
fiadas por una sola cara y hoja de dibujos que a la misma

Se acompaiia.

Madrid, 18 de Mayo de 1960.
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