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de accionamiento, con dos partes mbéviles entre si,donde cadd

.la otra parte,que trabajan en accién conjunta con los polos

- 27 REF: PA 10266

El invento se refiere a un motor eléctrico perfeccionadn,

) )

llamado en lo sucesivo también dispositivo electromégnetico

una de cllas tierne una serie de polos magnéticos en accidn
de fuerza con los polos magnéticos de la otra parte, lo cual

provoca el movimiento relativo de las partes; donde los pold

de una parte por lo menos son polos electromagnéticos dirigi

dos en su polarizacidén magnétics;donde ademés los polos de
una de las partes por lo menos estan dispuestos en tres gru

pos como minimo ‘que discurren en la direccidn del movimient

relativo y donde las distancias entre los polos dentro de cg

da grupo,medidas en la direccidén del movimiento relative,sor

constantes e iguales en todos los gruposjdonde los polns Ge

dispuestos en grupos,estén dispuestos como minimo en una &gy

pacidén que discurre en dngulo con relacidn a la direccidn dg

' movimiento relativo y que se extiende a lo largo de la arein)

ra cublerta por los grupos de polos de la primera parte; 7 d

de los polos de cada grupo de la primera parte estén despla+

zados con respecto a los polos del grupo inmediatamente antg_

rior en el orden de conexidn en una distancia de degplazamidg

to medida peralelamente a la direccién del movimiento relati

vo. y partiendo de la direccidn angular de la agrupacién de

poida de la segunda parte, igual a una fraccidén completa de

la distancia entre polos sucesivos en direccidn del movimiei

to relativo dentro de cada grupo(divisién de polos),pero po:

lo menos igual al cociente de la divisién de polos y el n.ﬁm_er

ro total de grupos.Ya éevconocia por DT-0S 1 958 632 un disp
sitivo de accionamiento del tipo mencionado al principio par

generar un movimiento recto, el llamado motor lineal,en el

que el accionamiento de los polos electromigneticos se ﬁrod&_
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cia por medio de una corriente alterna monofdsica o trifasida.
Segﬁn esta dispgsioién,la polarizacidén de los polos-electrod
magnéticos estd sujeta a la fuerza a un periodo de tiempo pie
determivedo por la frecuencia de Ja corriente alterna,indepgn
dientemente de que el movimiento relativo de las partes mévi
les entre si del dispositivo de accionamiento se conforme ales~
-te periodo de tiempo de la polarizacibén. Para poner en movid
miento una de las partes del conccido motor lineal con relad
cién a los polos de la otra parte, que aptﬁa como estator,
son necesaries unas fuerzas nagnéticas que dependeﬁ de la mgsa
¥y d@ la aceleracidén o velocidad deseada de la parte movida.
Fn el 0?50 de la magnetizacién de los polos dirigidos, que
'ﬁnicame%te depende de una ley del tiempo, del conocido motod
1ineal;éon cada mo%imiento de la parte movida'Vendré sienprd
, ) ,
dado un desfase local entre la pdlarizacién méxima de los pl
los magnéticos en un determinado sentido de la polaridad y
los polos mégnéticos del estator, y seréd tal que la partc mg

vida le seguird con lo que se denomina un“resbalamiento" gefe

ralmente conocido en los electromotores. En otras palabras,

al moverse la parte movida con respecto al estator,no siempfle
se produce en los polos de la parte movida la mdxima polarit
zacidén cuando éstos se encuentran opuestos a los polos del ¢s

tafqr, sino en un punto desfasado para ello. El "resbalamiep

.to" que se produce al moverse la parte movida serd tanto maj
1 .
yor, cuvanto mayor sean las fuerzas necesarias para mover la

parta movida. S5i las fuerzas necesarias son demasiado grandes,

el resbalamiento serd entonces tan grande que no se producif
ré4 una atraccidn magnética coordinada entre el estator y la
parte movida;la parte movida se acelera entonces de un modo

irregular e incontrolado y no se mueve con el movimiento
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continuo deseado, Asi pues, el conocido motor lineal tiene
un campo de operaéiones muy limitado a un margen de veloCi-
dad fijado por las condiciones del motor y a un margen de

trabajo muy estrecho.

El objeto del invento es crear Ln'dispositivo de accionemien—
to del- tipo mencionado al principio que, ademds de vna sen—
eilla congtruccidn y de su fécil fabricacidn comercial, go—
-rantice un campo de trabajo variable con vn amplio margen de
velocidad y de rendimiento.

Conforme al invento se logra este objetivo ya que los polos
electfomagnéticos de una de las partes son a la ves de polé~
ridad conmutsble; el impulso de corriente de todos los polos
eledtqomagnéticos de osfa partc estén dirigidos de tal mudo,
que‘sé %onmuta la polaridad a la misme polaridad de uno dso

los polos de polaridad constanie de 1a otre parte que actde
i

i, R . . .
en conjuncién con ellos justo en el momento en el que esie

olo, tras mecverse hacia el polo conmutante, entra en la nosi
’ P

cidén opuesta; y de tal modo, que se produce una conmutacidn
de polaridad a la polaridad coniraria a la de los polos de
polaridad constante de la otre parte que actla en conjuncidén
con ellos, segin que los polos sucesivos de cada grupo de po-

los presenten en cada. momento la misma polaridad o una pola-
ridad contraria alternante, justo en el momento en el que el
pdio de polaridad constante, qﬁe se desplaza haciea el polo
elecfromagnético conmutante, se encuentra a una distancia $al
del polo conmutante gque ﬁbodace wne atraccidn magnética.

Bl dispositivo de acclonamiento conforme a2l invento presenta
considerables ventajas con relacidén al estado de la técnica.
IEn el dispogitivo de zccionamiento conforme al invento, el

control de la polarided de los polos no esta sujeto & un pe-

riodo fijo de tiempo independientemente de la posicidn Jocal




1 . Jrelativa dé las partes de movimientoﬂrelativo entre si, sino
que depende exclusivemente de la posmc1on relativa de las par-
‘ tes, es decir, para mayor exactltud de la posicidn relativa
de los polos qué llevan las partes. De este modo ge garantiza
5 que, siempre que se dirija directamente hacia uno de los polos
de la otra perte, cédé polo de la parte movida tendrs una fo—
Laridad ébntréria al del polo de la otfa parte, con lo cual al
dirigirse unos polos hacia los otros, actuaran unzs fuerzas de

atracoién, ¥ se producirsd una conmutacién de polaridad cuando

—
o
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los polos que avanzan a2l encuentro se hallen frente a frente,
“y al seg&ir avanzando, es decir, al alejarse ei polo-de la otry
Parte‘del polo correspondiente de la-parte fija, se podrén prod
fucir unas fuérzas de repulsibn ‘que contribuyen en la mismez met

-fiida al accionamiento. Este control de la polaridad es indeperm
18 ilente de la velocidad reletiva de las partes al dirigirse unad

hacia otras. Por consiguiente, en el dispositivo de acciona-
lmiento, conforme al invento no se produce ningan 'resbalamiento’

entre las pa?ﬁes. Asi pues, el Fispositivo de accionamiento’
‘ponforme al invento puederfrecér, dentro de unos limites muy
ZQ amplios de rendimiento, una»poﬁenciavde-accionamiento.con'un
prado de efectividad §5£§£ante en todo el es pectro de rendi-
nnento. la velocidad de ac01onam1ento generada depende de la

boten¢ia de accionamiento que se desee y de la fuerza de impuld.

so0 de la cor;iente, gue por su parte es controlable. En el dia—
25 hositivo de accionamiento conforme al invento no se utiliza pe-
ra impulsgr “los polos electromagnéticos corriente alterna mono-
F4sica o0 polifésica, sino que se impulsa = los poios magnéticoq
-hediante unz corriente .de signo determinado segin su posicildn
*elativa‘eﬁ cada caso. Por ejemplo se puede controlar por me-

30 mio de dos corrientes continuas de signo contrario, que son
: . ’ 1

.
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conducidas alternativamente & los polos magnéticos durante los

‘jperiodos de tiempo que determina en cazda caso la posicibn re-

gl invento es de Tacil constru001on y fa01lmente manegable y

1aridad, vy qhé los polos eiecfrgﬁagnéticos de una de las par-
.Ead constante de la otra parte éue actla en conjuncidn ern el

[tra delante del centro del polo conmutante & une distancia

lativa de los polos. El dispositivo de accionamiento conforme

permlte un accwonamlonto fidedigno dentro de an ampllo margen
de rendimiento y de velocidad, ’
Uné_@e las vehtajas qde presenta’la conformao;én del disposi~
tivo de accionamiento conforme al inveﬂto g8 que los polos

eleotromagqétiéos de una de las partes en cada grupo de polos
presentan en todo momento la misma polaridad y actfan en con-

juncién con la otra parte, en la que los polos de polaridad

constante dentro de cada grupo de polos presentan la misma po~-

tes estén controlados de modo que se produce .in cambio de po-

laridad a wna polaridad contraria = la de los polos de polari-

momento en gue el éentro del polo de polaridad consbante, gue

Ise dirije hacia el polo electromagnético conmutante, se encuen
: 1

igual al tramo de desfase entre loé polos conmutables de los

grupos inmediatamente sucesivos en el 6£den de conexidn. Con

esta conformacién, la'parte mbévil del dispositivo puede estar
provista, por ejemplo, de polos de pol arided constante e igual
entre si, dispuestos en una agrupacidén que se extiende trans-
versalmehte a los grupos de polos de la otra parte, éstos en

la direccidn del movimiento; la otra parite puede formar un es-|
%ator, cuyos grupos de polos pueden ser polos elsctromagnéti- |
cos que, sezgln la posicibn relativa de Tas dos partes, pueden

ser _mpulsados en los periodos de tiempo nscessrios en cada

aso por une corriente de determinado signo.,
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{le gue los poles de ﬁolaridad constante dentro de cada grupo

Con esta conformacibén, los polos representen polos singulares
gue cambian de polaridad cada vez gue cambia el impulso de la

corriente.

Otra de las ventajas que presenta la conformacidn del disposi-
tivo conforme al invento es que los polos electromagnéticos dd
una parte gn cada'grupo de polos presentan en todo momento la

misme poleridad y que actlan en conjuncidn con otre parte, en

(e polos preseniun allernailvadvuie wie polocidad Gunblacio,
¥y que los'ﬁolos electromagnéticos de la primera parie estén
controlados de.tal modo, que se produce un cambio de polaridad
a uns polaridad contraria a ia de los polos de polaridad cons-
tante que adtﬁan en oonjuﬁcién-pn la o%ra parte en el momenio
en gue el polo de polaridad conétante gque selmuéﬁe héoia el

polo conmutante se encuentra delante del polo éoﬁmatante a uns
distancia igual a la divisidn de los polos de polaridad cons-
tante;'Con esta conformsecidn, una parte del dispositivo de ac-
cionamiento puede ser, por ejemplo, la parte mbévil y puede es-
tar provisté de una agrupacién\Qe polos en el que cada dos po-
los de polaridad contraria formép un par de dipolos de imdn
permanente, donde la 1inea de unién de los polos de cade dipo-
lo.es paraiela a la direcciﬁn del movimiehto de la parte. Ca-
da éipolo puede formar, por ejemplb, un imén permanente en

forma de U en el que los dos brazos del imdn son polos de po-

laridad contraria. Los polos-de la oira parte del dispositivo
de accionamiento, que pueden formar un estator, representan |

en esta conformacidn polos singulares que cambian de polaridaé

segin el impulso de la corriente. Cada var de dipolos do la

parte mbévil se mueve en esta conformacion a lo largo y por en-

«

cima de un grupo de polos de la perte fija.
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lde polos de uns de las partes pueden formar los polos de un

ve ung agrupacidn de polos de polaridad constante-que se ex-

Otra de las ventajas de la conformacidn del dispositivo de ac-
cionamiento seglin el invento se debe a que los polos electro-
megnéticos de una de las partes breéentan, en cada grupo dig-
puesto a lo largo de la direccidn del movimiento, una polari-
ded alterngtivamente contraria y a éue estén controlados dc
medo gue sj prodaée vn cambio de polaridad a una pélaridad con
traria a ls de-los poloé de polaridad constante de la otra
parﬁe que actla en conjuncibn en el ﬁomento en que el centro
del polo dé polaridad constante, Que se. dirije hacia el polo
electromagnético conmutante, se encuentra delante del centro
del pblo conmatante a nna distancia correspondiente a la divi-—
s16n 8e los polos de poleridad conmutable., En esta conforma-

cibn, cada dos polos electromagnéticos sucesivos de cada grupo

dipolo magnético, por ejemplo los brazos de un nicleo en forma
de U de materia imantable, rodeado como se sabe para la iman-
tacidn de vna hobina conductora a la que se puede llevar una

corriente. La oira parte puedeiformar una parte mbévil gue lle-

tienda transversalmente a los gﬁupos de polos de la otra parte,

PRSP

on donde o bien todos los polos son de la misma polaridad, o
bien actda en conjuncidn con cada grupo de polos de la prime-
2 parte un grupo de polos de la segunda parte mbévil, compues—

to por dos polos de imin permanenfe de polaridad constante con
Lraria. En este faso, cada dos polos-de volaridad contreria
pueden formar los polos de un dipolo de imdn permanente, en

particular de un dipolo de imén permanente en forma de U,

Un modo ¢e construccidn evidente del Gispositivo de zcciona-
niento segin el invento es el siguiente:.cada grupo de polos

ie ‘cade parte, que se extiendte a lo largo de l% direccibn del
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{polos estdn unas junto a otras. = .

El dispositivo de accionamiento .segin el invento presenta la

lsidn de polos (cifra de subdivisién de los polos) -1 y la ci-

‘v la otra linea, considerada en la direccibén del movimiento,

movimiento relativo, forma una linea de polos paralela a la

direccibn del movimiento relativo, y las distintas lineas de

especial ventaja de que los polos sucesivos*de los grupos de

tan desfasados-en una distancia tal, que se establece una re-
lacién de solapado de 1/2 como minimo y como méximo del co-

ciente del ndmero de tramos de desfase para conectar una divi-

fra de divisibn de los polos. Esta relacidn de solapado se de-
fine como la relacién®™T8na de las superficies de polos suce-
sivos de grupos de polos.eﬁ sucesidén inmediata en el orden de
conmutacibén que son solapadas por unas fajas de superficie
ideales limitadas por unés lineas péralelas a la direccidn an-
gular ée la agrupacién de polos de la segunda parte, en donde
hna (e las lineas,‘considerada en la direccidn del movimiento,

bs tangente él extremo del polo\que conmuta en primer lugar,

bs tengente al principio del pold que conmuta a continuacidn

lel grupo:inmediatameﬁ%gméiguienﬁe en éi ordeh de conmutacidn,
y la superficia totallde un polo. Esta conformacién del dispo~
sitiQOEde accionamiento conforme al iﬁvento ofrece la ventaja
he que las fuerzas de straccion de los polos de las pertes que

se mueven entre si en una direceién vertical con respecto a la

ireccibn del movimiento relativo, y las fuerzas de repulsién
¢ los polds en direceibn vertical con reép@cto é la direccidn
fei covimiento reletivo, se compenssn en todés las fascs de mo-
vimiento de las dos partes. Asi pues, al estar asi conformade

el dispositivo de accionamiento conforme al invento, no es ne-
T 1}
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se compensa la fuerza de atraccibén de otros polos en sentido

se habia dispuesto de accionamientos electromotrices adecuados

" j@CCionamiento tan elevada, que no habian podido ser realizados

cesaric situar y conducir las partes mdéviles entre si en uns
. s 7 . ) )
posicién especial para asegursr que siempre haya entre los.po-
los que act@ian en conjunto un espacio que permita el movimiend
to relative. Esta conformacidén del dispositivo de accionamien-
to conforme al inverto elimina, por lo tanto, el peligro de

que al acercarse 1los polos se atraigan tanto que 1lleguen a

los que actfian en conjunto ejercen tal fuerza de repulsién

sobre los otros y vertical a-la diréccibén del movimiento, que

vertical con relacién a la direceibn del moviniento. De este
modo e logra un disposifivo de accipnamiento-'autosustenta~-
dor' y 'autoportante'. Se ﬁuede:presoindir de soportes espe-
éiales que producen pérdidas por friceibn ¥ que ademds, al te-
ner que ser engrasados, eﬂsuciap ei‘disPositivo. Esta confbr—
ﬁaeién.delAdispositivo de accionamiento éonforme al invento

es, pués, de fécilﬁy sencilla construccidén y puede servaplica—

do en. ciertos campos de aplica%ién en los que hasta ahora no

como por ejemplo en accionamientos gue exigen una velocidad de
por. los dispositivos de ééc;onamientd conocidos hasta shora
debido a los limites que los soporteé imponian a la velocidad
de accionamiento. \

Una forma ventasjosa del presente dispositivo de accionamiento
autosustentador y autoportante se obtiene al ser la polaridad
de un polc conmutante, hacia el cual se dirije un polo de poly)
ridad constante, igual a la polaridad de este ﬁolo de polari-
dad constante, y al estar controlados los polos electromagné-

ticos de una de las paertes de tal modo, que eﬁ,elvpolo conmu~

entrar en contacto. En todas las fases del-movimiento, los po-
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" polaridad contraria a la del polo de polaridad constante que

Otra conformacidn ventajosa del presente dispositivo de accio-

‘Imencs en parte poloridad alternante, por cjemplo como los po-

-1 -

table gque se aproxime se produce un cambic de polaridad a una

actla en cdnjuncién'juoto en el momento en el que el polo de
polarldad oonutunte flJO polapa al polo COnmutante en una can-
tidad equlvalente a'la relacidn de solapamiento. Segun esta
conforma01on, los polos de cada grupo de nolos de ambas parLe*
prescntan eh todo momento la mismz polarided. Asi pues, se

trata de una gonformacién en la q&e todos los polos son polos

singulares.

namiento aufofbortador.consiéte en que la poléridad de up po-
lo,cdhmutante, hacia el cual se aproxima un polo de polaridad
constante, es‘primero contraria’a la del polo de polaridad .
constante, y en qué los polos electromannéticos‘de una parte
eutén controlados de tal modo, que se produce un cambio de po-
1ar1dad a8 la misma polarldad que la de un polo de polaridad
consﬁante de la otra parte que actua en conjuncidn con aquel
en el momento en que el borde gnterior de este polo de polari-

dad constante, después de moverse hacia el polo conmutante,
coincide con el borde mas prbéximo en la derOClén del mov1m¢er-

to del polo conmutante, ¥y se produce ademau un cambilo de pola-
rldad en el polo conmutante fijo a una polaridad oontrarla a

la del polo de polarldad constante oae actua en fonjuncibn en

el momento en que el polo fijo de nolarldud constante solapa
ai polo conmutante en une cantidad igusl & la relacidn de so-
lapemiento. Se aplicard esta conformacidn del dispositivo

cuando los polos sucesivos de cada grupo de ;OlOo tengen al

los de dipolos megnéticos, y en especial dipolos magnéticos en

forma de U. - _ L
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|invento puede presentar una forma en la que todos los polos de

“Ilos nficléos dé materla 1mantable esteﬂ vert*cales a la dlver—

o bxtremo de cada nficleo calga dentro de la zona de movimiento

'_corrlenue. : .

‘[bolos de un dipolo magnético, donde la polaridad de todos los

,ponmutable.

il dlsp051t1vo de acclonamlenﬁo segin el invento puede ofrecer

- 12—

Como y= se ha dicho, el o15p051t ivo de. aco;onwmlonuo segin el

cada grupo de polos de una de las pébtes sean polos singula~-
res, presenten en todo momén&o.la misma polaridad y paeda COon-
mutarse 31au1téneamente su polaridad. Estos polos singulares

nueden estar construldos de tal modo, que el eje prlnclpaT de
c1op de movimlento del dlupOSlthO de g qoc¢onamlento, T oque un

de 1z otra parte, y que cada unc de estos nGcleos esté roden-
io por unsg bobina conductora por la gue se pueis 1levav una

Como tamblénhge he dicho antes, el dlSpOSltivo de acelonamlen—
to segin el invento puede‘estar constrmldo de.modo que todos
los polos de cada grupo ae polos de.una-de las partes.presenu
en uné polafidad contraria a 1la dei polo del hismo grupo de

polos inmediatamente anterior, y que en cada grupo de polos

flos polos contiguos estén'disp%estos en parejas y formen los

iipoloS‘magnéticos de cada grupo de polos es simultdneamente

Lamblen la ventaga de que 1a agrupacion de polos de la segunda

barte, gue se eztlende a lo largo de la distancia que cubren

Eog gropos de polos de la prlmera parte, esté compuesta de po—
os separados de polaridad constante, donde por 10 menos uno

lentro de cada grupo de polos de la primera perte esta conec-
bero . también se puede construir un dispositivo de accionamien-

bo conforme al invento en el que la agrupacién de polos de la
B . : [
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sentido trans versal a la dlrecc1on del moviniento relativo.

‘lalternativamente a ambos lados de la direccién del movimiento

Jaue actlan en conjuncién con aguéllos, estdn distribuidas de

segunda parte, que se extiende a lo largo de la distancia que
cubren los grupos de polos de la primera parte,.forme una ban-+
da magnética relacibnaaa de polaridad constante gue cubra to-
da . la distancia.r '

Otra‘forma_evidéﬁée'de construccién del dispositivo de accio-
namieﬁto'sé ﬁh*el.invento es, que los grupos ae polos en or-

den inmediato de sucesibn de conexidn de la primers parte es-
tén diépueétos unos junto a otros. don esta formacidén, la con-

mutacion de poiaridades en los distintos grupos se produce en

Otra forma ventajosa del dlSPOulblVO de accicnamiento sebun
el 1nvento es, que los grupos de polos en orden inmediato de
conexibn estén dispuestos alterqatlvamente a ambos lados a lo
largo de una ‘1ines en la direccién dél movimiento, Con esta
formacién, la cénmutabiéﬁ de polaridadés de los distintos gru-

pos de polos sucesivos no tiene lugar en sentido transversal

continuo a la direccidn del movimiento relativo, sino que los

grupos de polos en orden sucesivo de conexién estdn dispuesios
' \

relativo, con lo gue la suoesiéq-de conmutacibn de polaridades

bbserve un ‘'zig~zag' con respecto a la linea de la direccibn

del movimiento. Esta conformacidn presenté la ventaja de que

[¥7

las fuerzas de repulsibn o atraccidn,que actlan entre los polo

A

de los distintos grupos de @olos y los polos de la otra parte

modo muy ventajoso mds o menos simétricamente a ambos lados |,
on una linez en la direccién del movimien%b,‘con lo gque queda
eliminada 1z poeibilided cen gran parte de qﬁe la parte movids
e 'vuelque lateralmente' a lo largo de ar eje que disqurre en

a direccién del movimiento durante el movimiento segin el or-
: X
N
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den de conmutacidén de polaridades,

Otra 1orma muy ventajosa del dispositivo de accmonumlento S~

»“ltiVO“ de acc1onamlento ulmetrlcamnnte a ambos-lados de una

viles entre si a través de los polos gue actian en conjuncidn

alteraciones de tiempo de las fuerzas de atraccibén y repulsidn

gun el invento consiste en que se dispongan pares de dispo-

11nea ﬁlrutorla en el sentido de la dlrccc1on del movimiento

y se unan en un dloPOSlt ivo general, Con esta formacidn, las

fuerzas de atreccién y repulsibn ejercidas por las partes mé-

se distribuyen,a la vez psralelsmente & la direccion de movi-
miento y verticalmente a esta direccibn, en perfecta simetris
con respecto al-eje central del dispositivo, éste paralelo a

la direccidn del movimiento, con Lo que se eliminan todas las

verticalmente a la dnrec01on del movimiento,.

Con obaeto de 10ﬂrar uwna forma egre01almenue sen01lla y redu—
c1da ¥ para aprovechar las superficies magnetlcas de¢ los po-
los magnéticos, eé aconsejable construir el dispositiﬁo de
éccionam;enﬁo seéén el invento\de modo gue todos los polos de

todos los grupos de polos tengan una superficie rectangula
de -iguzles propordiones con dos bordes paralela a la direcciéL
del movimionto. T -

Ung Torma ventwgoua de conutrulr el dispositivo de aceiona~
mlento sevun el invento es que lOo rJ'Jc-upos de polos de la pri-—
mera pﬂrte, ¥ a fin de generar un movimiento de accionamiento
rectilineo a lo larzo das la direccién de movimiento deseada,
estén dispuestos sobre un soporte, ¥ que la éegunda parte seal
ﬁévil con respecto 2 la primera parte en la direccidén del mo- |
vimiento.

Uno de las formas antes citadas del disposibivo de accionamiex

to conforme al invento puede ser tal, que los grupos de polos
. : 3
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Se puede lograr otra conformacién ventajosa en la forme ente-
‘riormente citada del dispositivo de a001onamLento seglin el int

1 vento disﬁoniendo los grupos de polos de la primera parte en

la super¥icie interior de un soporte cilindriéo hueco a lo

polos en su contorno exterior; este cilindro~tiene un movi~

' wlratorlo de circulos. ooncentrlcos alrededor de un eje girato-

de la priﬁera~part9 esténAlepueutou al la mismz altura go re
un soporte'y.que la segunda parte pueda moverse paralelamente
al plano y en el,sentido del movimiento a corta distancia del
grupo de poloé de la primera parte. Tal formacidn puede supo-
ner una ventaja‘ébbreﬂtodo si el dispositivo de accionamiento
debe efectuar mediciones muy precisas verticelmente al senbi-

do del movimiento.

largo de sus lineas de contorno; y la segunda parte en forme

de cilindro coaxial, dentro del soporte cilindrico hueco, con
4 .

mlento coaxial con respecto al uoporte cilindrico hueco de la

primera parte. Con esta conformacidn se logra un:dispositivo
de accionamiento esgn01a1mente cilindrico con una direccién dg
aodionamienﬁo coaxial al cilin?ro. .

Otra formééién ventajosa del dispositivo de accionamiento se-~
gan el invento coﬁsiste en que los grupos de polos de la pri-

o b

mera narte estén dispuestos, & fin de generar un mov1mlcnto

rio-ideal’ determlnado, sobre un aoporte, que la segunda par-
te pueda girar en relaoion con la primera parte alrededor de
éste eje giratorio.

Una forma mencionada del dispositivo de accibnémiento segln el
invento para generar un movimiento giratorio puede ser tal,
qﬁe los grupos de polos de la primera parte estén dispuestos
sobre un sbporte en forma de placa circular y eh circulos con-

céntricos, cuyo centro esté en el eje giratorio central y gque
. . [

!
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sea vertical al eje giratorio ideal, a la vez que la segunds

‘de la primera parte v sobre el cusl esten.dlopuestos radial-

'1es, con las superflcles frontales encontradas, que gracias a

Esta conformacibén sbdlo puede ser mantenida en sentido axial

‘durante un breve espacio de tiempo.

. - - 16=

parte tenga igralmente una placa ‘circular a modo de soporte,

que glre alreaedor del eje glratorlo con relac1on al soporte

mente degde el cenﬁro agrupaciones de polos de polarldad consy

tante. Segun esta conforma01on, las dos parteu méviles cntre

51 del dlSpOSlulVO de ac01onamLento forman dos placas coszia-|

la.accionnconjunta de sus polos, ‘giran en relacién mutua.

Otra‘conformaoién ventajosa para que el dispositivo de accio~

namlenio genere un movimiento glratorlo se. obtlene dlsponten~‘

do los grupos de polos de la primera parte en la superficie

~

interior de un.soporte cilindrico circular hueco, cuyo eje

éoincida con el eje giratorio, en circulos periféricos inter-
ﬁos sucesivos en el senfido del eje, y disponiendo la segunda
parfé como ﬁn cilindro coaiia%'dentro del soporte cilindrico
circuiar hueco y situando los polos correspondientemente en
su periferia éxterior, a la vez que este cilindro gira con

°1aci6n a la primera.parte alrededor de su eje que coincide

con el ege giratorio. Con esta confovmac1on resultza un dispo-
51t1vo esenclalmonte 01lindrlco oon un eje de accionzmiento
situedo en gl'ejé del cil}ndro..

Disponiendo de un modo adecuado los polos de las partes mbvi-
les entre si, se puede construir el dispositivo de acciona~
miento segln el invento .de tal modo, que'se genere una fuerza
dé accicnamisnto a2 lo largo del sentido cue s¢ desse. Una de
lag formaé nas ventajosas del dispositive de accionamicnto pa-

ra gererary w movimiento de accionamiento helicoidal se ob-
. ]

]
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movimiento giratorio y axial con relacidn a la primera parie.

fzantes conectados a suw vez'gon los polos a controlar, ¥y conec-

acd
-3

tiene, por ejemplo, disppniendo'los grupos de ﬁolos de 1la ﬁriu
nera parte, y a fin de generar un movimiento helicoidal c;m—
puesto de un componente de movimiento rectilined y de un com—
ponente de movimiento giratprio, sobre la beriferia exverior
de un soporte cilindrico circular a 1o largo de unas espira—
les en el sentido descado de movimiento y alrededor del eje
del cilindro, y dotando a la segunda parte de un soporte en
fdrma de cilindro hueco, concéntrico al soporfercilindrico
circular de 12 primera parte, provisio en au.pgrifuria inte—
rior de poldsAde polaridad constante de ordenacidn correspon-
diente a la de'los grupos de.polos de la primera parte y con

Una'conforﬁacién sencilla del dispositivo de accionemiento se-
gin el invento se obtiene hacieﬁdo que la condud;ién de cdr~
riente:y la’' conmutacidn de polaridédes de los pdlos‘electrb—
magnéticos sea tal, que durante el.movimiento'relativo de las

dos partes dependa‘de la posicién relativa de los polos de la

segunda parte y de los polos de la primera parte.
\
Be puede obtener un modo adecvado de control paras el dispesi-

tivo de accionamiento seglin el invento conectando una.de las

dos partes con un portacontactos provisto de contactos desli-
tanéo;a la otra parte con un dédo deJcontacto‘deslizante pro-~
visto de dedoé~de’contactq que, al iniciarse el movimiento re-
lativo entre las dos parte;, se deslizan por los contactos

deslizantes°del»portacontaptos conduciendoren cada posicidn
relativa de las partes una corriente correspondiente de la po-
laridad de los polos a controlar. -
Como ya se ha explicado, e} dispositivo de acciocnamiento sezin

el-invento puede estar conformado de tal modo, que genere un
. . , .
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un accionamiento rectilineo, pero también de modo que genere
wn movimiento giratorio. Sin embargo, el dispositivo de ac-
cionamiento segin el invento no se limita a generar un movi-

miento de accicnamiento en entldo coqutante, sino que puede

estar oonfoerdo de modo gle genere un movimiento giratoric of

un movimiento rectilineo de ida y vuelta. A fin de generar es

te rmovidilentd .-de ida y vuelta, el diSpositivo de atclonamien-

.td pregente una conformacibén en la gue los grupos de polos de

“ P

'una de las partes preferentemente en forma de estator, estén

limitados en sentido longitudinel y presentzn un polo inicis

v un polo final, y en la que el conirol es tal, que al alcan-

zar los.polos de la otra parte mévil que actfian en conjuncidn

los'polos fineles de los gruﬁoshde polos, se produce una con-

mutacidén en la que log polos inmediatamente anteriores de los

grupos de polos de la primera parte reciben una polaridad ‘co-
mo si fueran los polos siguientes a los polog finales. De es—
te modo se producé en el émbito de los polos iniciales y fina

les un sencillo eambio de sentido por medio del cual la parte

‘I m6vil invierte su sentido de movimiento y vuelve pasando por

los grupos de DOlOu de la primera parte en el sentido contre-

rio de movimicnto. Este tipo de control sc puede aplicar tan~

to, a un dispositivo de a001onam1ento conforme al invento de
aCCJOnamlento rectllinao, como a un dispositivo de acc1ona~
N
miento de mov1llcnto vlratorlo.
El control de polavldaces ‘de los polos electromagnéticos dnl
dlsp031t1vo de accionamiento segin el invento conforme a lg
s sz

posicidn relativa de log polos mbviles entre si puede reali-

garse 4

(6]

nuchas hneﬁas, oor ejemplo por msdiss conocidos., En
este contexto meccionaremos, por ejemplo, ias conexiones de

feed-back, impulsades por conmutador, conectedas con los polo

H
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electromagnéticos a impulsar y accionadas por la parte mbvil

T

del dispositivo al alcanzar unas posiciones determinades.
En vez de conmutadores en los distiﬁtos polos electromagnéti-
cos, se puedeﬁ ubilizar otros sensores,.como por ejemplo bobi-
nas eléctricas, éénsores con efecto de eco o dispositivos 6p—7
thos, por medio de los cuales se puede detectar la posicidn
relative entre la parte mbévil y la primere parte del disposi-
tivo segfin el invento en cualqulerﬂmomento y utlllvarla para
controlar el impulso de la corriente.
A contxnuaolon se describen ejemplos de apllca016n del dl DO—~
sitivo de accionamiento conforme al invento.en conexidn con
1los dibujos. Muestran: ' - "
Fig. 1 Ejempio de aplicacidn de un dispositivo de acciona-
miento segin el invento para generar movimiénto lineal.
Fig, 2 Segundo ejemplo de aplicacién de un dispositivo de ac-
cionamlento seglin el invento para generar movimiento linsal.
Fig. 3 Representa016n esquemdtica de los grupos de polos en
sucesibn i#mehiata en el ordeQ'de conexibén en la definicién
de la relacién de solapamiento de polos,

4 Tercer ejemplg_gé aplicacidn de an ﬁispdsitivo de ac-—

cionamiento segin el invento con tres grupos de polos para

generar un mov1miento lineal.
.5 Cuarto ejemplo de apllcacmon de un dlupOSlulVO de ac=-
01onamlento.segun el invénto con cuaﬁro grupos de polos para

generar un movimiento lineal.

Fig. 6 Quinto ejemplo de aplicacidn de un dispositivo de ac-
cionemiento segin el invento con trec grupos de polos para
genarar un movimiento lineal.

Pig. 7 Sexto ejemplo de aplicacibén de un dispositivo dé ac-

cionamiento segln el invento ccn tres grupos de polos para
. . ¥

»
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genersr un movimiento lineal.
Fig., 8 Séptimo ejemplo de aplicacidn de un dispositivo de ac-
cionamiento segln el invento con seis grupos de polos pare.

generar un movimiento lineal.

=i
5.
o

2.9 Octavo ejémplo de aplicacibn, en el que estén dispuess
tos dos dilspositivos de accionamiento segin el invento cada
wno éon tres grupos de_foloé simétricamente a ambos lados de
uné linea simétrica en la direccidn del movimiento.

Fig.-10 Yoveno ejemplo de aplicacién de vn dispositivo de ac-
cionamiento segfin el invento con seis grupos de polos parg
genorar un movimiento lineal.

fig. 11 Décimo ejemplo de aplicacién,de un dispositivo de ac-
cionamiento-éegén el invento con nueve grupos de polos para
'generar un movimiento lineal. : .

Fig. 12 Undéeimo ejemplo de aplicacidén de un dispositivo de ao
cionamiento segin el invento con nueve grupos de polos paré
generar un movimiénto lineal. o .

Fig., 13 Duodéeimo ejemplo de aglicacién de un dispositivo de
accichamieﬁto'segﬁn el invento con nueve grupos de polos para
generar un movimicnto lineal. -

Tig. 14 Decimotercer é}géplo de aplicaéién de un dispositivo
de\accionamientb segin el invento con nuéve grupos de polos
paféxgenerar on movimiento lineal. .

Fig. 15 Decimocuarto ejemplo de aplicacibén de un dispositivo
de aceionamiento segin el invento con nueve grupos de polos
para generér un movimiento lineal.

?ig, 16 Decimoquinto ejemplo de aplicaciéh de un dispositivo
de zccioncmiento segin el invento con cuatro grupes de polos
con polos de polaridad alternante en cada grupo de polos, para

gencrar un movimiento lineal,
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de accionamiento segln el invento con seis grupos de polos

mlento para accionar un compresor de émbolo de aire; berfil

'~ 20, en perfil parcial a lo largo de la linea XXI-XXI en la’

" Pig. 24 Seccién transversal del ejemplo de realizacion de la

Tig. 17 Decimosexto ejemplo de aplicacidn de un dispositivo

con polos de polaridad alternante en cada grupo de polos,
para generar un movimiento lineal. ‘

rig. i8‘Depimosép%imo ejemplo de aplicacidén de un dispositivo
de accionamiento segin. el invento con seis grupos de polos
'cén poloé de polaridad alternante en cada grupo de polos, .
para génerar un movimiento lineal.

Fig., 19 D@éimoctavo ejemplo de aplicacién de un dispositi?o
de ‘mecionamiento segin el invento con ocho grupos de polos
con polos de‘polaridad‘alternante en cada gruﬁo de polos,
para generar un movimiento lineal. w

Fig, 20 Eaemplo de apllcaclon de un disnoeltlvo de accilona--

Pig. 21 Alzado del dlSpOSltlvo de a0010namlento segun la Fig.

Fig. 20.

Pig. 22 Otro ejemplo de aplicacidén de un dispositivo de accie

-

namiento éegﬁn el invento cok cuatro giupos de polos y polos
de polaridad alterﬁantg en cada grupo de polos; para generar]
un movimiento giratorio. B |

Pig. 23 Otro ejemplo de realizacién de un dispositivo de -
égcionamiento'adecuado pa}a generar un movimiento giratorio,

‘u

en perfil parcial,.seccitn,
. 1

Pig. 23 a lo largo de la linea XXIV-XXIV de la Fig. 23.
Pig. 25 Otro ejemplo de realizacidén de un dispositivo de ac-
‘cionamiento sesdn el invento, por medio del cual se puede

generar un movimiento heliccidal.

Pig. 26 Otro ejemplo de realizacién de un dispositivo de acw
. . g ) ’
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cionamiento utilizado como bomba de émbolo, para generar un.
movimientp de ida y vuelta.
Figs. 27, 28 y 29 Tres alzados de un ejemplo de realizacibn
para controlar la polaridad de los polos elecﬁromagnéticos

de un digpositivo de accionamiento seghn el invento.

Lé fig. { representa”de modo_esquemético un primer ejemplo de
realizacidn de un diSpositiVO’de-acéionamiento segln el invent
to;"En este ejemplo de realizacidn hay dispuestos en vna par-
te, due actla como estator, tres grupos de poios a2, b, ¢, en
paralelo y.en el sentido deseado de movimiento. Todos los PO~

los tienen la misma superficie dewpolo. ILas distancias enire

los polos son iguales en todos los grupos de polos, dispues-

tos en lineas rectes de polos, y también son igrales las dis~
fancias entre las distintas lineas de polos. En este ejemplo

de reslizacidn, todos los polos de cada lineo de poloz tienen
s8lo estd inmediatamente al 1%do de la linea de polos &, sino

que a2demis es inmediatemente sigulente en el orden de conmue

T tacibn de,polaridades a le conmutacibn de polaridades de la

lines de polos a. De-ﬁgdo anélogo,'la'linea de polos ¢ eg in-
mediatamente postericr a la 1inea de polos b en el orden de
conbutacién. En conjuﬁcién con 1a‘parte estator que lleve las
lineas de pqlés g, b, ¢ aétﬁa una parté mévil en relacibén con
éstas en la direccidn de movimiento R, y esta parte se mueve
en 1la direccidén R y 1leva una agrupacidn de polos D positivos)
en este caso,'de-imantacién permanente. Esta agrupacibn se
ektiénde 2 lo lergo de toda la distencis gue cubren lag 1i-
neas de polos a, b, ¢ de la primera parte y verticalmentie
a la direqeién del movimiento. Loé polos de cada lines de
. R * 1]

. ' L]
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de polaridad a la'misma.polaridad que la del polo D de pola-

-23 =

polos a2, b, ¢ de la primera pafte estdn desfasados,en rglaciéy
con los polos del grupo de polos ald, en su casos b inmedistad
mente anterior en el orden de coﬂmﬁtacién de pdlaridades, me--
dido desde la agrupacidn de polos de-los polos D de la segun-
da parte y_paraleio a la direccidén del movimiento relativo R,
en una distancia v igual a una fraccibén completa de la distond
cia de los polos dentro de céda grupo de polos“(parte del po-
lo P) inmediatamente sucesivos en laHQ@reccién del movimiento
relativof!En el presente ejemplo, el tramo de desfase es iguaj
a un tercio de las partes del polo. Bn la Fig. 1 aparecen
seio fases del movimiento relativo de la parte mévil con los
polos de imantaoién\perménente D aq_rglaciéw-oon los polos de
las 1ineaé de polos &, b, ¢ de-la primera parte fija del dis-
pogitivo. Del dibujo .se desprende que el impulso de corriente
de cada uno de los polos electromagnéticos de la parve fija

estd controlado de tal modo, que me produce une conmutacién

ridad consfgnfe de la parte mévil gue actla en conjuncidn-en
el momento en que el polo D, %pas dirigirse haecia el polo
conmutente, alcanza una‘posicién opuesta.»En el ejemplo de
realizacibn segln la Fig. 1 se producé un cambio de polaridad
ala miémé polaridad "que la del polo D de polafidad constante
do\lg parte mdvil que actda en conjuncibn,.y en todas las 1{-
neas de polps’de la'partg fija todos 1os_polos tienen en todg
| momento la misma polaridad, en el momento en éue el centro
-del polo D'de polaridad constante, que se mueve hacia el polo
eleotromaénético conmutante, se encuenira delante del centro »
del polo conmuiante a uné distancia izual al %ramo de desfase
v entre los polos conmutables. En ia Fig. 1 apurece un die~-

grama de la circulacibn de la corriente en los polos de las
. . ’ ]
g

T e i B et et L o T e Ay




10

15

20

25

‘lna normal eimétrica monofésica o7trifésica. El impulsc de los

’alspogltlvo de 1mpulso que Lepenae de la posicidn relatlva

leionamiento seghn la Fig. 1 permite generar un movimiento rec-

gue la parte mdvil vuelva a pasar en sentido contrario por los

_24 .

distintas 1lineas de p&los'a, b, c¢. Es svidente que la eircula~
cién de la corriente de cada corriente de impulso es asimé-

trica en cuanto & su signo, es deéif, que fases mis largas de
corriente de un:signo se ven seguidas pornfases‘més cortas de
corriénte de slgno diéﬁiﬁto. De agui se deduce éue en el caso

de la corriente de impulso no se trata de una corriente alter-

polos de las lineas de polos a, b, ¢ se produce medlante un

entre la parte mbvil con los polos D y los polos de ls parie
fija. Més adelante se explicard este dispositivo d; control
como éjemplo de realiéacién. Pero hay que observar que se nue-'
de wtilizar dna multitud de DOSlbllldades con001das de con~
trol, en las gue unos nalpadores, por eaemplo conmutadores,

elemenuos electro-bpticos o bob;nas de induccibn detectan la
pbsicién de la parte mévil y lleven una corriente de signo

correcnonalente a la pos101on a los polos e“ectromagnetlcoq

de las llnﬂds a, b,c de la purﬁe fija. E1 dispositivo de e

tilineo en la parte mbévil con los polos D en el sentido del

fovimiento R. Este movimiento puede ser de sentido Gnico, en

cuyo caso se puede prever un nimero indefinido de polos en ce-

da linea de polos a2, b, ¢, © tamblen un movimiento de ida yfh

vuelta. Para ello sbélo es necesario producir,en el momento en

que la parte mévil llega a'solapar el Bltimo polo de la parte

fija, un cambio de corriente de modo que el cambio de corrien-

te de los polos se produzca en el sentido contra*lo, a2 fin de

-

polos de las iineas de polos a, b, ¢ de la parie fija.

La Fig. 2 muestra otro ejemplo de.realizacibn del dispesitivo
- ]
!
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segin ol invento para generar un movimiento lineal. Ia dife-
rencia en relacidn con el ejemplo de la Fig. 1 Consiste‘en
qué, si bien.también aquil hay tres 1ingas de polos paralélas
en la d1r6001on del movimiento en la parte fija, en cambio la
polarldad de los polog de cada linea es alternativamentie con-—
traria.'EnVcada iinea de polos, cada par de polos de polari~
dad éonﬁraria forman los extremos de tn dipolo megnético, que
por ejemplo puede consistir en un'ﬁdclao en forme de U de ma-
teria imanﬁéblé rodeado por una bobina eléctrica. Los brazos
del ndecleo en forma de U formen en realidad los polos. En es-
te ejem@lo hay ademds en relacidn con la parté fija una parte
mévil' que se mueve en la direccibn deseada de'movimiento R,

en donde la parte mévil, al igusl que en el ejemplo de la Fig.
1, lleva una agfupacién de polos D de polaridad,consanté. en

¢ste caso positiva, y en donde n@balaﬂrwpaclén de polos s2 ex-

tiende & lo largo del espacio cubierto por las linegs de polos
La Pig. 2 representa seds fases sucesivas de movimiento de la

parte mévil en relacibn con 131parﬁe fija. De la repreéenta—

“leibn de las fases se desprende que el impulso de corriente de

cada polo electromagnético de la parte fija estd controlado de
tal modo, que se produgce un cambio de polaridad a una polari-

dad\igual a la que muéstra el polo de polaridad constante de

la otra parte que actua en congunolon en el momento en el que

este polo, tra“ moverse hacla el polo cdnmutante, alcanza una
ansmclon opuesta a él. En el ejemplo de realizacidn segin la

Pig. 2, en el que los polos electromagnetlcps de cada grupo def
polos presentan una polaridad alternativamente contraria, el 7
impulso. de la. corriente esth contrclade ademds de modo que se

iproduce un cambio de polaridad a una pelaridad contraria a la

del polo de polaridad constante gue actla en conjuncidén en la
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vo, ¥ en este caso se puede alargar a volunitad el nlmero de

{uno de los sentidos de su movimiento, alcanza el Gltimo polo

1a Fig. 4 y siguientes presentan ejemplos de realizacidn del

'dispoaitivo de accionamiento segin el invento, conformados de

lelactromagn eblcos de cada grupo de polos de vn modo determina-

parte mévil en el momento en que el ‘centro del polo de pola~—
ridad constante, que se dirije hacla el polo electromagnético
coﬁmuiahme,'se encuentra delante del4centro del polo conﬁutan—
te a una dﬂstanCla correSpondlen+e a la divisidn de polos P
de lo. polos de polaridad conmutable. - También con egte eae&plc
de rea’lza01on se puede generar un movimiento lineal en la

farte mbvil con relacién a la parte fija en sentido progresi-

poldé en tados los grupos de polos de la parte fija. Pero en
este'éjemplo también se paede generar un movimiento de ida y
vuelta, en &onde, a8l igual que en el caso de1'00ntr61 aescrito
en oohexién con el ejempio'de redlizacidn segin la PFig. 1, se
produee un caﬁbio eh el impulso’de la corriente de los polos
electromagnéticos en el momento en el que la ‘parte mdvil, en
de la parte fija solapandolo. La Fig, 2 ﬁuestra de modo esque-
métiéerl paso de.ia corriente en los poios de los distintos

grupos de polos segin la posic%én de la parte mévil.

tal modo, que las fuerzas mutoas de atracc1on ¥y repulolon de
las, par tes mov1les entre si en sentldo vertical 2l del.movi-
miento se compensan. de modo que la distancia entre los polos
de las dos partes al moverse es siempre minime y se evita que
entren en cpntaoto estos polos, sin que'seé necesario prever
nnss guias en las pertes que absorban las frerzas de atraccidn

o repulsién. Paraz obiener una formecidn ‘autoportante' y 'av-

tozustenicdora' de este 1ipo es necesario dicvoner les pclos

do-y con cierto desfase entre si. A fin de poder explicar esta
5 N o . - M . 3 -
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perficies rectangulares. Sin embargo, y aungue s6lo abarque

e et e v "

concepto “relacién de solapamlento" En adelante entenderemos

-27 -

formacién.@rimero o8 ﬁecesario‘definir un coﬁcepto que ée ﬁti—
lizard mds adelante en este contexté' el concepta de “relacidy
de solapamiento", La Fig. 3 representa las reladiones geoné-
tricas a considerar con especial aplicacibén a polos electro~
maﬁnctlcos con SDpBrIlCle rectangular y una agrupacidn de po-
los de 1la parte m6v11, que se eytlende en sentldo angular ver-
ticalmente a la direccidn de movmmlento. Poro ba31camepte tam-
bién es p031b1e disponer la agruoa0¢on de polos de la parte
névil en un anJulo agudo a la direccién del mov1m1ento de lo

parte mévil, y no es imprescindible que los polos tengan su-

un caso espn01al, el dibujo de la Plo. 3 es sindptico y por
1o tanto se tomerd como base para expllcar ]a definicidn del
por "relacidn de solapamiento” la Pelacibn exiétente entrs log
POLOE P,y Pb.préximos a la superficie F, de los grupos de pof
los a.y b, inmediatos en.el orden de conmutacién, que estén
solapados por una faja 1mag1nar1a de superfi cie , timitada
por unas Jlneas L1 ¥ I parelolas al sentido anvular W de las
agrupaciones de polos dg la segunda parte, en donde la linea
Ly considérada en ol sentido del movimiento R, es tangente
al. extfemo del primer polo conmuoaao ¥y la otra linea Lz; con~
sadergda en el sentido de mov1mlento R, es tangente al prin-
cipio'del pqlo Pb conmutago a continuacibn, -y la superf1c1e
fotal de un polo Pa ) Pb.t ‘
Para conseguir que el dispositivo de accicnamiento segin el
invento sea un dispositivo 'autosustentador' y ‘auntoportente’
15 mencionada relaciéq de solapamiento debe ser de 1/2 como
minimo y como méximo.debe ser igual a la cantidad que viene
dada por el coclente del nlmero z de los tramos de defase v

'1
1
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1 ro de cubdivisidn de polos %, -1 y el ntmerc de subdivisidn

'Ia Pig. 4 representa un-ejemplo de realizacidn pars un dispo-
movimiento lineal. En este ejemplo de reelizacién, la relacid

"de sblayamiento es U = 1/2. Sobre une parte fija hay tres Li-

neas paralelas de polos electromegnéticos. En rglacién con es

vil 1ieva polos de polaridad constante e imantacibén permanen-

pare cubrir una divisién de polos P, también denominada nime-

de polos. Ia formulacibén de la condicién de la relacibn de

solaepamienio U-para lograr un dispositivo de agcionamiento

autoportante es la siguiente:

/2 =T = 222, ‘donde Z = P/V.

sitivo de accionamiento conforme al invento pare generar un

tes Lineas de polos hay una segunda parte mévil, désignadas
por las lineas de trazo discontindo. La Fig. 4 muestra cuatro

fases sucesivas de movimiento de la parte mbévil. La parte md-

te gue no aﬁarecen en detalle« cada uno de los cuales cae -
dentro del &mbito de una linea de polos recorrida. En el pre-

sente caso los polos de.la parte mbvil son polos positivos.

En este ejemplo de realizacidn, el control de los polos elec~
‘tromegnéticos de la parte fija es tel, gué se produce una

'

conmutacidn de polaridad a la misme polarided que la del polo

de polaridad constante gue agtda ‘en conjuncidn en la parte mé}

vil en el momento en el que este polo, tras dirigirse hacia
el polo conmutante, alcanza una poslcibn opuesta. En esta me-
dida el control es andlogo al de log ejemplos de realizacidn
ie lzs Fige. 1 ¥y 2. Bn el ejemplo de realizacidn autoporiante
de 1= Fig; 4, sin empargo, la conmutecidén de polaridad del po

lo conrutante a una polaridad contraris a la del polo de po-
. - . X

s
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{polos en orden sucesivo de conmutacibdn estén-dispuestos al-

laridad congtente que actia en conjuncibn se produce en el mo-
mento en que.el polo de polaridad congtante sblapa al polo
coﬁmutahte por un valor igual a Ja felaciéh de .solapamiento U
Ia Pig. 5 presenta un ejemplo de realizacibén de un dispositi-
Vo de acéion&mienfé_para generar un movimiento lineal con cuad
tro grupos paralelos dé.polos eledtromagnéticos sobre una ﬁar»
té-fﬁja ¥ una parte mévil en relacién con aguélla con una

agrupacidn ‘de polos, no represehﬁédos, de polaridad constante
(positiva) que se éxtiende a 1o ancho de los grupos de polos.
La Fig. 5b muestra ademéé una conformacidn en ia que log giru-
pos de polds, ademds de esbar en orden sucesivo de conmutacidy
ocupén una posicidn inmediata en el#espaoio.‘Ppr el contrario

la Fig., 5c muestra una conformacibn, en la gue los grupos de

ternativamente a ambos lados de una linea paralela a la di-
recfibén deseada de movimiento..En los dds casos de las Bigs.
5b y 5¢, la relacién de solapamiento de los polos en sucesién
de conmutacién es de 1/2. Ia CFrriente en los distintos ,g,-;ru.-~
PoS de polos depende de la posicibn de la parte mdvil y estéd
representada de modo es@uemético en la Fig. 5a. '

Los ejemplos de realizacibn que muestra 1é Fig. 6 soﬁ muy pa-
req?dos a ios de la Fig. 5, pero lé relacidn de solapamiento
en los ejemplos de realizacién de la Fig. 6 es de 2/3,

La Fig, 7 rgpresenta un ejemplo de realizacién del dispositive
.de’accibnamiento para generar un movimiento lineal, en el gue
en la parte fija hay tres grupos paralelos de polos a, b, C.
En reladién con la parte fija hay una segunda parte mévil,
qﬁe lleva una egsrupacidn no representzda de pol&s transvesol
‘2 la anchura cubierta por los grupos de polog de la parte fi-
ja. En la Pig. 7 aparecen cuatro fagses de movimiento de la

r
. - . ’ )
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riente de los distintos grupos ‘de polos segin la posicibn de

.egcm@10 la relacién de oolapamlenbo entre los polos de los

I1a de 1= Fis. 8¢, de 1/2. La Fiz. Ba renresenta el curco de 1o

parie mévil en rélacién con la parte fija y el impulso de cord

la parte mbévil. En este ejemplo de realigacidn, los grupos de
polos n oraen suce31vo de conmutacidn no es tén'necesa?iamentc
unos junto a otrou, sino que hen sido intercambiados, ‘de modo

gue el grupo de polos c- esbé entre los grupos ay b, hn este

grupos en orden sucesivo de conmutacién es de 5/8.

La Wlﬂ. 8 puestra dos conformacmoneu de un ejemplo de realiss
cién,'cada uno de ellos con seis lineas paralelas de pclos
en la parte>fija.-En el ejemplo de reslizacibn de la Fig., 8b
1as'iinéas de polos cn orden sucesivo de conmitacién ocupan
#ambién un lugar sucesivo en el;espécio. En el ejemplo de read
liZacién de larFig. 8c, las lineas de polos en orden sucesivo
de conmuiabién estén diunestas alfernativamente 2 ambos ladog
de una 1linea ideal paralela al sentido deseado del mov1m1ento.
Con esta confovmaelon ge producs una compensa01on muy ventajo-
sa de fuerzas de atraccidn y r?pu1516n entre los polos de la
parte fija y della parte mdévil para conseguir un dispositivo
autoportante sin soportes adicionales. la conformecidn seglin
la Figz, Qc puede ser éggﬁién vn dispositivo compuasto por dos
dispositivos yuxtapaeétos con tres grupos de polos cada uno,
en donde cads uno de los dispositivos con tres grupos de polos
esté‘desfasaﬂd en la direccibén del movimiento en una distencicl
igdal al graio‘de solapamiento de los polos en orden sucesivo
de conmutacién del dlspositlvo total. La relacibn de solapa-

miento gs, tanto en 1u conformacibn geglin lz Fig. 8b como en

corriente en los distintos grupos de polos segln la posicibn

de la pﬂrte mov1l. En las conformaclones 5°gun las Figs. 8b ¥y

)
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ocho:lineas paralelas de polos en la parte fija. El ejemplo

partes méviles entre si.

-3t

8e ha& aue destacar, que la parﬁe mbévil consta de uha'agrupa—
cién de polos compuesta, por cada grupo de polos de 1a ﬁarte
fija, dé un grupo de dos.polos sucesivos de polaridad cons-
tante separados entre si por una distancia igual a media di-
visién dé polos. En la parte mévil, 1os polos de polaridad
constante estén unidos en bandas transversales'a_la anchufa
del dispositivo, a fin de obtener una conformacidn de fdeil
construccidn. '

L2 rig. 9 presenta un ejemplo de reslizacién del dispositivo
de accionamiento segln el invento para genersr un movimiento

lineal, qué, al igual que los ejemplos de la Tig, 8, tiene

de la Fig. 9 puede ser considerado como un dispositivo com-

—— — e

puesto por dos dispositivos, déﬂfres gr&éésrdé poloéhcada.uﬁb
ordenados simétricamente y en paralelo a una linea en direc—
cidn del movimiento. La parte ﬁévil se compone en este caso

de uﬁé banda magnética de polaridadfconstante que se extiende
a todo lo ancho del dispositivoi .Con esta conformacién de imat

‘ |
gen simétrica se logras-una compensacidn exacta entre las fuer-

"

zas de atraccidn y repulsibn de los polos magnéticos méviles
entre si en direccidn.vertical al sentido del movimiento. Qued
da\elimiﬁada la neceSidad-Qe introducir soportes guia qﬁe ab-
sofban las fuerszas magnéticas verticalmente al sentido del

movimiento para mantener .la distancia entre los imanes de las

En la PFig. 10 aparecen otros dos modos de construceidn para

generar un movimiento lineal en un dispositivo de accicnamient

to con seis 1ineas paralclas de polos en cada unc., La disco-

sicién de las lineas de polos en las Figs. 10b y 10c es andlo

ga a la dfas filas de polos de las conformuciones de las Fi-
. ! [ '
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guras 8b y 8¢, pero los dispositivos de la Fig. 10 tienen una

igual polaridad en cada linea. Ia relacidn de solapasmiento en

|Bn las Pigs. 12 y 13 aparecen dos ejemplos de realizeciotn de

relacién de solapamiento de 3/4. En las conformaciones de la
Fig. 10, la parte mévil lleva ana agrupacibn de polos de po-
laridad constante, donde cada uno de ellos esté'situa&o sobre
una linea Te poloé de la parte fija. La Pig. 10a representa
la corriente en las distintas lineas de folos segﬁh la posi-
cibn de la parte mbvil,

En la Fig. 11 aparece un ejemplo de reaiizac;én del dispositid

vo de acciconamiento con nueve lineas paralelas de polos de

éste ejemplo es de 1/2. En este ejemplo de reélizacién se pueJ
de vtilizar una parte mévil que lleve una agriupacidén de poles
de polaridad constante, en donde ceda linea de polos de pola-

ridad conmutable'puede estar conectada con tres o mis polos dg

polaridad-éonsﬁénte, situados a una distancia triple dellées—
fase ae los polos de las lineaé adyacentes. En el presente
ejempio, los poléé'de log grupos de pblos estdn. reunidos, a
fin de simpiificar la oonstrac?ién, en unas bandasimagnéticas
a todo lo ancho del dispositivo: El ejemplo de reglizacién S~
gin la Tig. 11 puede ser también considerado como un disposi-
tivo compuesto de tre;"aispositivos con tres lineas de polos
eédg vno, en donde céda dispositivo obser%a frente al adyacen-
te dn‘desfase igral al que existe éntre los polos de lineas
de polos adyacentes. |
dispositivos para generar movimientos lineales con nueva 11—
nees paralelas de polos cade uno y donde todos los pelos tie~t
nén la nigme pclaridad, La disposicidn de la linea de polos
en el ejem@lo de la Fig, 12 es bAsicamente igual e la disposi-

cidn de les lineas Ge polos de los ejemplos de,las Figé. 10b
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y O, mieﬁtras que lz disposicidn dé las lineas de polos del
ejemplo de la Fig. 13 corresponde en esencia a la disposicitn
de las lineas de polos de los ejémﬁios de las Tigs. 10c y 8ec.
Ta-relacibn de’solapamiento en los ejemplos de realizacibn de
las Pigs. 12 y713 es 39.3/4.

En las Figs. 14 y ﬁé aparecen.otrOS dos ejemplos de realiéa—

cibén de dispositivos con nueve lineas de polos, que por su

disposicidén corresponden en esencia a. las lineas de polos de

los ejemplos de las Figs. 12 0 13. La relacidn de solapamnien—

t0 de los ejemplos de las Figs. 14 y 15 es de 5/6.

| Los ejemplos de realizacidén descritos hasta shora segin las

Figs:-4”a_15 presentan un control de polaridades para los po-

los electromagnéticos que ya fue descrito en el ejemplo de

N TS [ad

realizacion de la Fig. 4. 7 i
A coptinuacién se descriﬁeﬁ a base.de las Figs. 16 a 19 unos
ejemplos de realizacidn. de dispositivos de accionamiento en
los qﬁe cada uno de ellos tiene una parte fija con wna serie
de lineas péralelas de polos x dbnde los polos de cada lihca
ﬁieneﬁ en todo momento polaridad alternante. En cada linea (e
polos,.cada dos polos é@cesivos de polaridad contraria pueden
Tormar los polos de un dipolo magnéticb, compuesto pbr e jempl
de.pn nGcleo en formé.dé U.de matqria imantable rodeado por
una bobina eléctrica conductora. ‘

En la Pig. 16 aparece un'ejegplo de realizacibén para un dispo

sitivo de accionamiento con cuatro lineas paralelas de polos

electromagnédticos en 18 par%g fija. Zn este ejem@lo, 1los po-
los en orden sucesivo de conmutacion no son adyacentes, sino
jue estén dispnestos alternativamente 2 ambos lados de una
linea imaginaria que’ discurre en el sentido'dei movimiento.

La rélacién de solapamiento de los polos de las lineas en or-

H
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parte fijs esté controlado de tal modo, que Be produce un

cambio de polaridad a una_polaridad igual a la del polo de

en el momento en que, tras dirigirse hacia el polo conmutante

den de conmutacidn es, en este.caso,.de 1/2. Como parte md-
vil de este ejemplo se ha previsto una parte que lleva una

banda de imAn permanente de polhridad positiva a lo ancho del
disposifivo ¥, & wna distancia igusl a la que éxiste entre

los polos de las lineas de polos de la parte fija, una band

de imdn ermanenﬁe de polaridad negativa. Ia parte mévil pre-

'senta,’asi pues, wna agrupacidén de polos a lo ancho del dis-

positive que presenta, en la zona de cada linea de polos de
12 parte fija, un grupo de polos compuesto por un pole de
imén permanente positivo y otro negativo. En ‘este ejemplo,

el signo de 1d corriente de cada polo electromagnético ds la

polaridad constante que actda en conjuncibn ‘en la parte mbvil

el polo se sitla frente a &1l. En esta medida coincide con los
contrales expuestés en los anteriores ejemplos de realizacién
Al dotar al.ejemplo de realiz%eién de 1a Fig. 16 de lineas de
poloé de polaridad alternante en la parte fija resulta que,
al moverse la parte mévil con relacidn a la parte fija, la
pblaridad de un polomggﬁmutante, hacig el cual se dirije un
po}o de polaridad cohstant@, es primero éontraria a la del
poid%@e polaridad constante que se acerca. En el ejemplo de
realizacidn de la TFig. 1@, por consiguiente, los polos elec-
tromsgnéticos ce la_partezfija estén controlados de modo que
se prodvce ademds un cambio de ‘polaridad a la misma que la
del pole de polaridad constante que actéa en conjuncidén en la
otra verte en él momento en guz el borde anterior Ge este po-
lo de polaridad constanie, después de dirigirse hacia el polo
qonmufante, coincide con el borde-del polo conmutante que més

i
1
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cerca se halla en el -sentido del mofimiento. Ademds se produ~
ce un cambio de polaridad en el polo conmutante a una poleri-
dgd contraria a la del polo de poiafidad constante que actia
en ‘conjuncidn en el momento en que el polo fijo'de poiariaad
constante_solapa.al pélo conmutente en un espaéio igual a ls
relacidn de solapaﬁiento. En la Fig. 16 aparece la polariza-
cibn de ios distintOS polos en ocho- fases de movimiento de la
parte mévil en relacién con la varte fija. También agparece de
‘modo esquemdtico la corfiente en los distinios polos durante

las ocho fases de movimiento representadas.

.La Fig. 17 muesira un ejempio de realizacién Eésicamente simi-
lar Ql ejemplo de realizéqién de 1a-Fié. 16, pero en el cual
la parte fijé lleva seis lineas de polos electromagnéticos alt
ternantes. Ia relacién de solapamiento en el ejemplo de la

FPig. 17 es de 2/3. _

En la Pig. 18 aparecen dos conformaciones de dispositivos de
.aociohamiento con lineas de polos de polaridad alternante en-
tre vn polo_y el siguiente. En&ambos casos la relacibdn dé'so~
lapamiento es de 1/2. En el ejemplo de la Fig. 18b, las linead
de polos en orden de conmmutacidn ocupan fambién lugares adya-
Centes en el espacio. En el ejemplo de“realizacién de la PFig.
18t, las lineas de pdios en orden sucesivo de conmutacién es—
tén,xal igual que en los ejemplos de las Figé. 16 y 17, dis-

puestas alternativemente a ambos lados de ana lines imaginafiq
en el sentido del movimiento. La conformacibdn de la parte mo-
vil en 1os ‘'ejemplos de las Figs. 18b y 18c corresponde esen-

cialménte a lé del ejemplo de la Fig. 16.

Bl ejemplo Jde realizacidn de la Fig. 19 es bésicamente isual

en su conformscidén al ejemplo de la Fig. 18b, pero su parte

fija tiene ocho lineas paralelas de polos de pplaridad alter-
B . - i . . ’ B
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gsoportes que guien a las partes. Los dispositivos de acciona-

nante. Ie relecién de solapamiento gé de 3/4.
Basandose en las Tigs. 4 a 19 se han mostrado ejemplos de rea-
lizacidn de dispositivos de accioﬁaﬁientc en los que las fuer-
zas Ge atraccidn ¥y repulsidn de los polos de las bartes mbvi-
les éntfe si esfén‘totél.o casi totalmenie compénsadas, por 14

que se puede prescindir en su.mayor parte o totalmente de

miénto autosustentadores y antoportantes que se obtienen de

este modo gncuentran aplicacidn en muchos‘camﬁbs} por ejemplo
tamhién en'campos que requieren un movimiento de ida y vuelta.
En las Figs. 20 y 21 se-muestra un ejg.plo Je ?ealizacién de

un dispositivo de accionamiento antoportante segln el invento
para aécionaf'un COmpresor-de ai?§. Como se ve en las figuras,
él compresér de émbolos accionado por el’dispositivo sélo tie-
ne un cilindro 1 y un émbolo 2 de doble»sentido en su interior
Lés pértes necesarias en compreéores normales, caja de cigiie~
flal , qigﬁeﬁal, bieia y volante de impulsién, as{ como cojine-

tes y espigas, pueden eliminarﬁe sl se utillza un dispositive

‘lde accionamiento segin el invento para imprimir un movimiento

de accionamiento segin el.invento, la carrera del émbolo es

aparece en la Fig. 9 transversal al movimiento, ¥y ademés hay

de ida y vuelta al émbolo 2. Las bombas neundticas de membrana
flotante también permiten construir compresores de aire de ma-
nufactura sencilla, péfo presentan la desventaja de tener una

carrera muy corta. Por el contrario, utilizando un dispositivo

ilimitade. El émbolo 2 estd unido & una parte mévil 3 del dis-
posifivo de accionamiento por medio de una verills de tnidn,
Sobie el soporie hay dispuestos, transversalmente al sentido
361 movimiento, unos imanes permssentes 4 en una agfupacién no

representada en detalle, pero que puede ser similar a la que
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realizarse como se explica a continuacidén a base del disposi-

‘eal al eje giratorio 1mar1nar10, que es el soporte 10. La se-

o 3T

varias agrupaéiones transversales al sentido del movimiento.
A ambos 1adoe de la parte mbvil 3 hay una parte fija 5,con
seis lineas paralelss a la direccién del movimiento de polos
a ambos 1adou del soporte 3. las 11neas de polos opuestos a
ambos 1adou de 1a parte 3 pueden ‘ser de polaflaad contraria
¥ pueden ser conmutadau simultdneamente. Los 1maneu pernanen—
tes,4 de lanarte 3'presentan en sus superficies a ambos la-
doq de 1a parte 3 una polaridad contrarie a la de los polos
electromagnéticos de la parte 5 frente a lo» cuales estin.
Los polos magnéticos 6 de la parbe 5 forman uvnos nicleos de
chapa imantable 7 rodeados de unas bobinas eléctricas conduc-

toras 8. La corriente de los polos electromsgnéticos 6 puede

tivo de la Fig. 9. La disposicién del compresor representada
en las Figs. 20 y 21, accionadp pof un dispositiﬁo de accionaf
miento seghin el invento, puede fovmar une unidad totalmente
cerraéa e impermeéble v puede utilizarse en circuitos de re-—
frigeraciéq; ' 3
Ia Fig. 22 representa un ejemplo de realigacidn del disposi-
tivo de accionamiento seé&n el invento en forma esguemdiica
para generar un movimiento giratorio. Bn este ejemplo, 1os
grupos de polos a, b, c, d de la primera parte estén dl%puos—
tos en circulos concéntricos sobre une placa circular, cuyo

centro 001n01de con el eae giratorio 9 1maf1narlo y es verti-

gunda perte, mdévil con respecto a la primeras parie 10, del

dispositivo de accionamiento presenta igualmente un scporte

en forma ds placa circular, suprimido de la Fig. 2 por moti-

vos_de sencillez, gue gira airededor del eje giratorio 9 en

rela016n con el soporte 10 de la prlmefa parte V(RN
)
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‘constante de signo positivo o negativo en agrupaciones centri+t

) to, medido en el sentido del eje glratorlo 9s para generar un

ltodas las fuerzas axiales entre las partes mdviles entre si

n
— 30 o

sobre el cual hay d13puestqs unos polos D y E de pblaridad
fugas. La longitud de la clrcunferen01a de los polos aumenta
hacie el exterior en proporcidn al radio por lg'posicién ra-
disl de las distintas lineams de polos con respecto al'centro.
En los ejemplos de realizacidn presentados, 1los polos sucesi-
v&é:en cadariinea de polos &, b, ¢, d son de polaridad contred
fia y se conmutan mediante un impulso de corriente. Su conford
ﬁéci%n y oén£r01 corresponden prihci@almente al ejemplo de ls
Fig.‘Bb; en el caso del ejemplo de la Fig. 22, el movipiento .
glratorio de la parte mévil va en sentldo contrario al.de las
gujas del reioa. Con la COﬂIOTﬂ&CluF de la Pig, 22 se obtie~

ne un dlspositavo de a001onam1enbo en forma de disco muy cor-

movimiento giratorio alrededor_ael eje 9. Los dos discos md-
viles entre si de este motor estdan sujetos a una fuerza de se-

paracidn que actda entre las superficies enfrentadas de los

discos y que se deriva de las Fuerzas magnéticas de los po.

=~

0s

mbéviles entre si. Este efecto puede ser aprovechado para gene-

rar un momento de giro variable modificando a2 voluntad el es-

Dacwo que media entre 1os discos nbviles entre s1. Cvando dos
dispositivos de a001onamlenbo sewun la Fig. 22 trabagan sotre
un éjq comin, es decir, si por ejemplo estan dispuestos de tal
moGo que los Aiscos mbviles de log dos éispositivos estén su-
jetos en los extremos opuestos de un eje girator;o comén, en-

tonces se optviene un dispositivo de accionamiento en el gue

estén compensades y que, por lo tanto, es suficiente para ab-
sorper las fuerzas axiales sin necesidad de un soporte espe-

cial. De este modo se obtlenv an motor autoportente sin sopor

¥
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112, en circulos sobre la pred interior y en sentido axial.

del soporte 11 eilindrico hueco, con polos 14 0/15 de polari-

I rag 17. La conformac1on del dispositivo de acclonamlento con-

‘dro 13 son polos de imantacién bermanente. A ambos extremos

...39 oo

tes, en el que todas las superi] cieé"magﬂéticaé acthan de mo-
tor y en el que se descarta toda p051b111dad de oorrlentes
pardsitas que frenen el motor.’ Este tipo de aecionamlenio en-
cuentra especial aplicacidn en casos en que sea’ necesarla una
gran precision ﬁafa msvef cargas pesadas.

En las Figs. 23 y 24 aparece otro ejemplo de remlizacién de ur
dispositivo de-.accionamiento ﬁara generar un movimiento gira-
tbfio. En este ejemplo, los grupos deﬁpglos>a - h de una parte
fija estéqwdiépuegtos en la superficie interior de un soporte

11 oilindrico hueco, cuyo eje coincide con el.eje giratorio
La segunda parte delhdisﬁésitivo es un cilindro coaxial dentrd

dad eonsfante correspondientemente dispuestos en su parte ex-
terior; este cilindro 13 gira alrededor de su eje, que coinci-
de oén el eje girstorio 12, en>re1acién con la primerarparte
11, Eﬁ este ejempio, la parte fija lleva ocho lineas de polos
electromagnéticos conmutables, y los polos sucesivos de cada,
linea de polos son de polaridag Eonfraria.,Los polos estén
compuestos .de nicleos de materia imantable 16, por ejemplo de

chapa magnetizab]e, rodeados de bobinas eléotricas conducto-

N

forme a la Fig., 23 es bisicamente 1gual a la del ejemplo de

la Fig. 19, Los polos de da parte interior en forma de cilin-

del. dispositivo hay sobre el eje giratorio'12 unos anillosg de
imén permanentev18vy, frente a ellos en sentido axial, hay

1
N

unos anillos de imdn permanente 19 de polaridad contraria, su+

jetos sobre la parte fija 11, por lo que se evita todo movi-

miento axisl en la parte 13 en forma de rotor. En la carcasa
e e Lo o R :

=

“e
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al ro*o* 13 cuendo se corta la corriente. En cuanto se da pasq

’bajo e“ efecto de las fuerzas magnéticas separandose de 1os

nuaclon oa@andose en ¢l-ejemplo de reslizacidén de la Fig. 19.

ly de un componente de movimiento giratorio. En este ejemplo

ey dispuestos unos grupos de polos a, b, ¢, & electromagnéti-

lsegunda parte mévil con relacibn al soporte 20 eilindrico oir-

tGracias arlp ordenscibén de los grupos de pelos a, b, ¢, 4 en

”la nar se f*aa 20 y de los polos de po1av1dad constente que ac-

,positivo'de'aCéionamiento de la Fig. 25 corresponde en esencisa
. - . : ’ !

- 40 -

.
'

hay =demds unos anillos de apoyo 20, que sirven para sostener
a 1a norrlente, se pone en.marcna el rotor 13 sutondticamente

au11¢oz de .apoyo 20 v signe funcionando, epoyado por les fuer-

zas magnédticas, sin apoyo mecénico y, por tanto, practicaments

Plg. 23 puede llevarse a cabo del modo que se. expllca a conti-

Ta Pig. 25 reprssenta un ejemplo de realizacidn de un disposi-~
tivo 8¢ accionsmiento mediante el cual se geners un movimiento

helicoidal compuesto de un componenie de movimiento rectilineo

»

cos de pol ridad conmutable en eT contorno exterior de un so-
porie 20 0131ndrlco circular & lo largo ael eje.del OlllﬂQrO

v G& unos esp;rales en la dlre?01on deseada de movimiento. Uns)

cular forme un'sopor+e 21 en forma de oiliﬁdro hueco concén—
trico rodeando al %opégté cxl*ndrlco circular 20, EL soporte
21\i1ene sn su superf101e interlor unos polos D de polarlaad
conutan e dwspuestoq de acuerdo con la orden3016n de los gru-
DOS de po;os;a'u d del cilindro f130~20, y se nueve tanto en

Sen%ido axial como giretorio con relacién 2 la parte fija 20,

tvaA en roawurc;on en la parte mov1- 21, s2 puede generar un

ﬂOVlmTeﬂuO.hb“ib idal en la parte 21. La configuracidn del dis

sin{pozamiento. El control eléctrico dal dispesitivo segln la
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‘La Fig. 26 muestra un ejemplo de realizacibn del dispositivo

a la configuracibn de la Pig. 5b.
de accionamiento para generar un movimiento lineal de ida y

vuelta, y este.ejemplo de realizacidn puede servir, por ejem—
plo, para accionar el émbolo de un compresor de aire. La par-
te fija es un soporte 22 cilindrico hmeco, en cuya superficie

interior se ha;lan dxbpuestos unos grupos de POlOo a lo largo

de las lineas de oontorno. En el pres enTe eaemplo Jos polos

sucesivos de los grupos de polos 'son de nolarndad contraria
La segunda parte, que se mueve en ambas direcciones en senbi-
do axial a la parte fija 22, forma una parte 23 coaxial dentr

del soporte c1linarlco hueco, y lleva dos dlscos maonetlcos

de polaridad 24 o 25 constante . contrarla & una distancia axLa.

ﬁ

igual a 1= lelSiOﬂ de polos. A fln de 51mnllxlcar 86 han SU~
primido las bobinas eléctricas conductoras,quevenvuglven a
ios ﬂ@cleos en'forma.de U de mlterié imantable y que producen
la imantacibn, deulos polos eiegtromagnéticds.dé la parte fi-
ja.'La configuraoién y el oonﬁrol del dispositivo de la Pig.
26 son bisicamente iguales a los del ejemplo de la Fig. 18b.

En'todos los ejemplos examinados del dispositivo de acciona—

miento oon¢orne al 1nvento, el contra] “del slgno de la corriel

Te y de la polarizacibn de los polos electromagnetloos puede

llevaroe a cabo segin la posicidn relatlva entre la parte mb-

vil y la parte flaa del dispos1tlvo medlente una serie de dis-

‘positivos ya conocidos que detectan la posicidn relativa y la

correspondiente -conduccibn de corriente. Como sensores. para

detectar la posicién relativa de las partes méviles entre si

‘del dispositivo ya se mencionsron medios slsctro-bpticos, coig

por ejemplo elementos fotoeldetricos, bobinas de indweceidn
. \ ) ’

connutadores de contacto y sensores de efecto de eco. A con-

S . s ) -
.

.“ . ) ,'71 : .' . . . - ‘ - . . T
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" ejemp1o de realizacidn de un dispositivo para dirig

VO de accionamiento consta de un rOuor 27 gue gira alrededor

del eae ﬁlratorlo 26, en cuyo conuovno exterior hay dispues-—

superfiole 1nter10r unas awrupacioqeq de polos de imén pefmau

'nenue D a 1o 1arvo de las llneas de contorno. La conflgura—

tinuaéién describiremos con ayuda de las Figs, 27 a 29 un
i iy ei'im~
pulso de la corriente de los polos electromagnéticos en un
d10p051t1vo de accionamiento conforme al ;nvento, en el que
se pueden utlllzar cont :actos deslizentes para el control. La

Elg. 27 es una seccibn del disp051t1vo a lo largo de la 1i-

néa'XKVII—XXVII de lé'Fig. 28. En este ejémplo, el dispositi-

tos en circulos concéntricos con dlstan01a axial unas lineas
de polos M 6 X 6 O, y todos los polos de las lineas de polos

tientn,en todo momento la misma poJaridad £l estator tiene

en este eaemplo forma de clllndro hueco 28 ¥ presenta en su

ot

clqn bésica del dispositivo de accionamiento es igual a la
del éﬁempld de feélizacién de la Fig; 4, donde no es la par-
te que'lieyé los.polos de imé% permanente la gue se mueve en
relacibn con ia parte gue lleva ;os polos elecfrom&gnéticos,
éino el rotor 27 que ;leva los polos electromagnéticos en re-
lacidn con el éstato£f§é que llevs los imanes permanentes,
Sobre .el rotor 27 hay sujeto en un extremo en sentido céaxial
unicilindro circular 29 que preseﬁta en su superficie exterio
unas superfches de contacto, conectcdas entre 51 eléctrica~

mente de una oetermlnada forma. Ia eonexlén eléctrica de las

superficieé de contacto esté representiada en la Pig: 29 en un
; ¢ ,

desarrollo del contorno. exterior del cilindro 29. En el con-
torno interior del sstator 28 hay wnos contactos ¢, R, S, T,

U y V. Las escobillas de contacto Q ¥ R llevan lia corriente a

la linea de polos M. Las escobillas de contacto § y T llevan
B v . - , ' N N

. . . : o “3

e
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piezan a tocar al contacto colector X. Cada vez que un polo N

de los polos impulsados M, Ny 0.~

‘las Figs. 27.a 29 puede ser utilizado también para controlar

\_ .
"se puede disponer los grupos de polos electromagnétices en

en otras 1as distintas series de zig—zag.,También se puede

ia.corfiente a la linea de polos N. Las eséoﬁillas de contac-
toUyV kievan la corriente a la lines de polos 0. En la
Fig. 29 aparece'de modo esquemstico la secdenqia de corriente
¥y la secuencia del sentido de la corrienté, asi obtenida en
el cilindro 29 y-éonducida a ios polos. Cada vez que un polo

M sobrepa%a a un.imin permanente D, los contactos Q y R em-

sobrepasé a un imdn permanente D; las'escobiilas Sy T empie-
puL @ bovus @ ug cunbacbu volecbur T. Cadu ves gue uu poic O
sobrepaséma un imén permenente D, las escobillas U y v empie-
zen a tocar un contacto colector Z. La duraciSn de una pola-
ridad y el cammlo de polarldad estén repruuenuad0° de modo

esquemdtico en la Fig. 29, aunto con la ordena idn escalonads

4

v E

El dispositivo de control_con la configuracién‘que presentan

todos los demds ejemplos de realizacibn antes ?xaminados.

El control,de polaridades puede tener tai configuracidn, que
s61lo sea necessrio utilizar uﬁ tnico palpador para detectar

la p05101on relativa de la parte mov1l ¥y la parte fnga, y se
1mpulse una gonexidn electronlca adecuada mednante una cone-
x{on de Ieeu—baok, para llevar asi la corrlente a todos los

grupos de polos electromagnetlcos.

Bl 1nvento no se limita a los ejemplos expuestos. Por ejemply
series en zig-zag de polos electromagnéticos y encajar unas

proveer tanto a la parte fija del dispositivo oomo a la parte

mbvil de poios eleCtromagneulcos controiados por si mismos.

El dispositivo de accionamiento conforme el invento puede ser
B L \
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corrientes de fases asimétricas. Estas corrientes se pueden

alimentar una diversidad de dispositivos de accionsmiento in-

‘necesarios péra alimentar con corriente de fases nermales si-|.

métricas a los dispositivos de acéion@miento'autqportantes

gue hasta ahora no se han explotado en generadores normgles
. N 7’ -

LY
(2

utilizado también como generador de corriente para generar
almacenar, por ejemplo, en una red de conductores gue puede

dependientes, sincrénicos y autosustentadores. De este modo

se puede prescindir de los dispositivos eldetricos que serfan

del tipo aqui descrito..La utilizacién como generadores de
los dispositivos aqui descritos permite asimismo aprovechar
otros movimientos de accionamiento, que no sea el movimiento

gira%drio,‘para‘generar directamente corriente, movimientos

para éenerar energia sin necesidad de convertirlo mecAnica-
mente en un mq%imiento giratorio. Pars generér energia eléc~
triéé se pﬁéden utiligar direcfamente, por ejemplo, movimien-
tos de ida v vuelfa, movimientos en espiral y movimientos de
flujo y refiujo (como, por ej?mplo, ol oleaje del mar),
Ln resumen, la presente patente que se solicita'deberé recaer

gobre las siguientes:

= e, £
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.les en todos los grupos; donde los polos de la otra parve,

| 7

‘.
)
|

REIVINDICACIONES

1.~ Perfeccionzmientos introducidos en motores eléctricos,

| 4 2 .
con dos partes mdviles entre sf, donde cada una de ellas tie

1]

ne una serie de polos magnélicos

[

en &ocidn de fuerzs con 1os
polos magnétiéos'de la otra parte, lo cual provoca el movi-
miento relativo de las partes; donde los poios de una parte
por Lo menos son polos electromagnéticos dirigidos en su pol
rizacibén magnética; donde ademis los poloé de una de las pay
tés por lo menos estén dispuestos en tres grupos como minimo
que discufrep en la direccién del movimiento reélativo y dond
las distancias entre los polos dentro de caﬁa grupo, meéidas

en la direccidn del movimiento relativo, son constantes e ig

que trabajan en accién conjunta con los polos dispuestes ca
grupos, estin dispuestos como minimo en una agrupacidn que

dis%urre en dngulo con relacidén a la direccidén del movimiend
to relativo y que se extiende a lo largo de la anchura cpbiﬁ

ta por los grupos de polos de la primera-papte; y donde los

| .
polos de cada grupo de la primera parte estin defasados con

fespecto a los polos del grupo inmediatamente anterior en el
orden de conexidn en'una distancia de desfase, ﬁedida‘parale
lamente a la direceidn del movimiento relativo y partiendo §
1aﬁd;recci6n.anguiar de la agrupacidn de polos de la segundg
parte, igual a una fracc?én completa de la distancia entre

polos'sucesivos en direccidén del movimiento relativo dentro
de cada grupo (divisién de polos), pero porrlo menos igual

al cociente de la divisién de polos y el nimero total de gry
ﬁos, caraétbrizados porque los polos electromaénéticos de

una de las partes son ademéds de polaridad conmutable, por-

que el sigpo de la corriente de cada polb eledtromagnético

s
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en la otra parte, segln que los polos sucesivos de cada g:g

‘conmutante suficiente para ejercer una fuerza magnética dz

i =46
\.

-
.

de:ung de las partes estéd controlado de tal modo, que se prd

duce %n cambio de polaridad a la misma polaridad que la del
polo &e polaridad constante que actua en conjuncibén en la of
parte én el. momento en.que este polo; tras dirigirse hacia
elvpolo conmutante, alcanza la posicidn obueéta; y pordue s¢
produce un cambioc de polaridad a una polaridad contraria a

la del polo de polaridad constante que actua en conjuncién

po de polos presenten a la vez la misma polaridaq o] uda.polg

ridad contraria alternante, en el momento en el que’el polo
de,polamidad-constante gue se dirige hacia el polo electro-~

magnético conmutante se encuentra a una distancia del polo

atraceidn.- .

2. Perfeccionamientos segin la reivindicacién 1, caracterisd
doé porque los polos electromagnéticos de una de las partes
en.%ada grupo de poloé presentan en todo momento la misma 7
polaridad y porque actuan en conjuncidn con otra parte, en
la que los polos de polarida& constante denﬁro de cada grupd
de polos presentan la misma polaridad y porgue los polos
electromagnétiéos de ‘una de las partes estén controlados de
tal modo, que se produce un cambio de polaridad a una polard
daa'pqntréria a la de loé polos de polaridad constante que
actan en conjuncién en }a otra parte en el momento en el qy

el centro del polo de polaridad coﬁstante, que se mueve hacl

el polo eléctromagnético conmutante, seencuentra delante dell.

centro del polo conmutante a una distancia igual al tramo dd

defase (v) entre los polos conmutables de 1os grupos en or

den sucesivo de conmutacidm.

3. Perfeccionamientos segin la reivindicacién 1, caracterizg

Ta
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‘dad constante.

1la divisién de polos de polaridad conmutable.

dos porque los polos electromagneticos de una de las partes
presentan en cada'grupo de pclos y en todo momento la misma
polaridad y porque actlan en conjuncién con otra parte, en

la que los polos de polarided constante dentro de cada grupd

de polos presentan una polaridad contraria alternante, y pol

que los polos electromagnéticos de la primera parte estén di

rigidos de tal modo, que se produée un cémbio de polaridad

a una polaridad contraria a la del polo de polaridad cons-

tante que actua.en conjuncidén en la otra parte, en el womendt

to en que el polo de polaridad constante, que se dirije ha—

cia el polo conmutante, se encuentrs delante del polo coumus

tante a una distancia igual a la. divisidn de polos de polari

4, Perfeccionamientos segin reivindicacién 1, caracterizadoj
porque los polos electromagnéticds de una de las partes pre-
sentan en cada grupo dispuesto en sentido del movimiento
una polaridad contraria alternante y porque estin dirigidos
de tal modo, que se produce un cembio de polaridad a una po
laridad contraria a la del p&lo de polaridad constante que
actia en conjuncidn en la obtra parte en el momento en el qug
el centro del ?olo de polaridad coﬁstanté, que se dirige ha-
cia el polo electroﬁagnético connutante, se encuentra delans

tekdgl centro del-polo conmutente a una distancia igual a

5. Perfeccionamientos, segln por lo menos una de las reivin

dicaciones 1 a 4, caracterizados porque cada uno de los gruf.

pos de polos en sentido del movimiento de las dos partes
forma una linea de polosAparalela al sentido del movimiento
relativo y porque los distintos polos son adyacentes.

6. Perfeccionamientos, segln por lo menos una de las reivin

=
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- tes de los grupos de polos en orden sucesivo de conexidn est

~tangente al pr1nc1p10 del polo conmutado a contlnuaclon~ ¥y

{

L

i

|

1 | .

\ .

dicacﬂones 1 2 5, caracterizados porque los polos adyacen-
i g

|
tén desfosados en un tremo de desfase del que se dériva una
relacién de soléapasmiento-definida como la relacidén entre lof

polos préximos a la superficie (F)) de los grupos de polos

(a,b) irmediatos en el orden de conmutacidn, que estén solat

pados por una faja imaginaria de superficie (¥) limitada pof

unas lineas (Ll, Lg) paralelas al sentido angular (w) de la
égrupacién de polos (D, D) de la éeéunda parte, en donde la
linea (L) considerada en el sentido del movimiento (R) es

tangente al extremo del primer polo coﬁmutado (Pa) y 1la |

otra. linea L2 considerada en el sentido del movimiento, es

la superficie total de un polo- de como minimo 1/2 y como
méximo del cociente entre el ntmero (z) del tramo de desfa;
se %v) para cubrir una divisién de polos (P) (nfmero de la
subdivisién de polos) menos uno y el nfmero de la subdivisif
de polos. - , V

7. Perfeccionamientos por lo Lenos segun una de las reivin-
dlcaClone“ 1l a6, caracterlzadou porque la polarldad de un
polo conmutante..ha01a el cual se dirige un polo de polarpi-
dad constante, es igual a-la polaridad del polo de polaridad

coﬁstgnte hacia el que se dirige, y porque los polos elec-

tromagnéticos de una de las partes estén dirigidos de tal md

do, que en cualquier caso se produce un cambio de polaridad
en el polo conmutante fijo a una polaridad contraria a la

del polo de polaridad constante que actta en coﬂjuncién en
éllmomenté en que el polo de polaridad constante solapa al
polo conmutante por un valor-igual a la relacidn de solapa- |

miento.

n
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8.Perfeccionamientos por lo menos segin una de las reivin-

dicaciones 1 a.6,-carecterizados porque la polaridad de un

polo conmutante, hacia el cual se dirige un polo de polari-{ -

dad constante e€s contraria a la del polo de polaridad cons-
tante y porque los polos electromagnéticos de la primera
parte estén controlados de tal modo, que se produce una copn
mutacidn de polaridad a la misma polaridad que la del polo
de polaridad constante que actila en conjuncidn en la otra
parte en el momento en que el borde anterior de este polo
de polari&ad constante, tras moverse bhacia el polo qoﬁmufan
te, coincidé con el borde més prdéximo en el sentido Qelfmo—

vimiento del polo conmutante, porque ademés se produce una

" conmutacidn de polaridad en el polo conmutante e una polari

dad contraria a la del polo de polaridad consténte que ac-’

tha en conjuncibén en el momento en que el polo fijo de pola

-ridad constante solapa al polo conmutante por un valor iguaj.

a la relacidén de solapamiento.
9. Perfeccionamientos por lo menos segin una de las reivin-

. ! :
dicaciones 1 a 7, caracterizados porgue todos los polos de

cada grupo de polos de-la primera parte son polos éingulare‘

porque presentan>en todo momento la misma.polaridad entre
siﬁy porque pueden éonmutar su polaridad simulténeamente.
10;.Perfeccionamientos, por Jo menos segﬁn una de las rei-
vindicacioneé laby 8,\caracterizados_porque‘cada o lo dg
cada grupo de polos de la primera parte presentan una pola-
ridad conﬁraria a la del polo inmediatamente anterior, ¥y
porque en cada grupo los polos adyacentes forman parejas y

estén configurados como los polos de un dipolo magnético,

en donde la polaridad de todos los dipolos magnéticos de tof

dos los grupos de polos es simulténeamente conmutable.

3
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‘abarca toda la anchura.
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11:. Perfeccionamientos, por lo menos segin una de las rei-
vindicaciones 1 a 10, caracterizados porque la agrupacidn

. \ E .
de polos, que se extiende a lo largo de la distancia cubiert

ta por los grupos de polos de la primera parte, de la sepup

32

da parte se compone de polos-separados de polaridad coﬁstan-
te, en donde por lo menos cada uno estd dispuesto en el
fmbito de cada grupo de polos de la primera parte.

12, Perfeccionamientos por lo menos segin una de las reivind
dicacioﬁes 1 a 10, caracterizados porgue la agrupaciéh dé
polos de la segunda parte, que se extiende a lo 1ar80jﬁé la
disténcia cubierta por los grupos de polos de la priﬁerg'
paftp, forma una banda magnética de polaridad constante gue
13. Perfeccionamientos, por lo méﬁos segﬁg una de las rei-
vindicaciones 1 a 12, caracterizados porque los grupos de p¢
los en orden inmediato de conexién de la primera parte tam~
bién ocupan lugares adyacentes en el espacié.

14. Perfeccionamientos por 1o menos segin una de las reivindt
dicaciones 1 a 12, caracterizados porque los grupos de polog
en orden inmediato de conexidn estén dispuestos alternati-~
vgmente a amboé lados de una linea.eﬁ sentido del movimien-
to. ) C

15:,P§rfeccionamientos por lo menos segin una de las reivint
dicaciones.l a 14, caracterizados porque simétricamente a
ambos lados de una linea\de simetria éue discurre en el seny
tido del ﬁovimiento, hay dispuestos pares de dispositivos
de accionamiento, reunidos en un dispositivo general.

16. Perfeccionamientos pbr lo menos segin una de las reivini
dicacione$ 1l als, caracterizados'porque todos los polos de

todos los grupos de polos presentan unas superficies de pold
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dicaciones 1 a 16, caracterizados porque los grupos de poloj

"la segunda pafﬁe (3) se mueve en el sentido del movimiento

paralelamente y a ‘escasa distancia del grupo de polos de. s

- Si_

.
reéta'gulares, de igual magnitud y con dos bordes paralelos
al sentido del movimiento.

‘ .

17. Perfeccionamientos por lo menos seghn una de las reivin

de la primera:parte estén dispuestos sobre un soporte (5)
para generar un movimiento rectilineo de accionamiento a lo
largo del sentido deseado de movimiento, ¥ porgue la segun-
da parte (3) se mueve en el sentido del movimiento con relat
c¢ibén a la primera parte. ,',;
18. Perfeccionamiens os, segin reivindicacién 17,7caraéteri~
zados porque'los grupos de polos de la primera parté (5)

estin dispuestos a la misma altura sobre un soporte, y porque

primera parte.

19.! Perfeccionamientos segin reivindicacidn 17, caractemizé—
doé porgue los gfupos de polos de la primera parte (22) estdn
dispuestos;en la spperficie interior de un soporte en forma
de cilindro hueco y a lo 1aréo de sus 1ineas de contorno,

y porque la segunda parfe (23) forma un cilindro coaxial

dentro del soporte cilindrico hueco con polos (24, 25) en sy
contorno exterior, donde gl cilindro se mueve coaxialmente
eﬁ’ge;acién éon el soﬁorte cilindrico hueco de la primeré

parte (22).

20. Perfeccionamientos, por lo menos segln una de las rei-

1

vindicaciones 1 a 16, caracterizados porque los grupos de pg,
los de la primera parte estin dispuestos sobre un soporte

en circulos concéntricos a un eje giratorio imaginario para
generar un movimiento giratorio, y porque la segunda parte

gira alrededor del eje gilratorio deseado en relacidén con la
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_primers parte.

"en sentido vértical al eje giratorio imaginario, y porque

. 22. Per?eccionamientos, seglin reivindicacién 20, caracteri-

el contorno exterior dé_un soporte (20)'cilindrico eircular

‘dor del eje del cilindro, para generar un movimiento heli~-]

21, Perfecoionamientos segin reivindicacidén 20, caracteri-
zados parque los grupos de polos (a,b,c,d) de la primera

pérterestén dispuestos sobre un soporte (i0), en circulos
concéntricos, en forma de placa circular, cuyo centro coin-

cide con el eje giratorio (9), imaginario y que discurre

la segunda parte presenta igvalmente un soporte en fo;mar
de placa circular, que gira alrededor del eje giraﬁorid
(9) en relacién con el soporte (10) de la primera parte y
sob#e el cuél hay dispuestos polos (D é E) de polaridad

constante en agrupaciones centrifugas.
i i - . -

zadoslpérque los érupos de polos (a,b,c,d) de la primers pa

[

te.esfén dispuestos en la superficie interior de un soperte
cilindrico‘circular hueco, cuyo eje coincide con elAeje gi-
ratorio (12), en circulos adyacentes en el contorno inte—r—
rior y en .sentido.axial, y porque la segundg parte forma
un eilindro (13) coaxial en él interior del soporﬁe ¢ilin-
drico hueco con polos (14 6'15) dispuestos correspondien-
temente en su contorno exterior, y este cilindro gira alre-
dedor de su eje, que coincide.con el eje giratorio, en re-
lacién con la primera parte.

25, Perfeccionamientos,-por 1o menos segin una de las rei-
vindiéaciones 1 a 16, caracterizados porque los grupos de

polos (a,b,c,d) de la primera parte estdn dispuestos sobre
en espirales eh el sentido deseado de movimiento y alrede-

coidal compuesto de un componente de movimiento rectilineo
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‘de las dos partes segin la posicidn relativa entre los polos

U1
L%

,
y de un componente de movimiento giratorio, y porque la se-
gunda parte preseﬁté un soporte (21) concéntrico, que rodea
al soporte cilindrico circular de la primera parte, en for-
ma de cilindre hueco gue lleva en sv conborno inteiior, v
conforme a la-disposicidén de -los grupos de polos (a,b,c,é)
de la primera parte, polos (D) de polaridad constante y que
se mueve tanto en sentido axial como giratorio en relacidn
con la,primera parte. '
24, Perfeccionamientos, por lo menos segln una de las rei-
vindipaciénes 1 a 2%, caracterizados porque el control de
la corriente y de la polaridad de los polos electromagnéti-

cos e¢s tal, que se produce durante el movimiento relativo

de la segunda parte y los polos de la primera parte.

25. Perfeccionamientos segln reivindicacidn 24, caracteﬁii&—
dos porgue una de las dos partes estid conectada con un por-
tador de contacto de mando (29) que lleva contactos desli-~. .
zantes conectados con los polos a dirigir, y porque la otra
parte estéd conectada con un,ﬁortador de dedé de contacto
deslizante (28) con dedos de contacto (Q,R,S5,T,U,V) que, al
producirse un movimiento relativo entre las dos partes, se
desliza por los contactos deslizantes del portador de contag
tozde_mando, produciendo asi en cada posicidn welativa de
las ﬁaftes el correspondiente signo en la corriente para unj
determinada polaridad enalos polos (M,N;O) a conmutar.
26. Se reivindica por Gltimo como objeto sobre el que ha de-,
reéaer ls Patente de Invencidén que se solicita:'PERFECCIONg

MIENTOS INTRODUCIDOS EN ﬁOTORES ELECTRICOS
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Todo conforme queda descrito y reivindicado en la presente
memoria descriptiva que consta de cimcuenta y cuanto pagi-

nas mecanografisdas y dibujos adjurtos.

C L A Madrid, [18 mayo 1.977
. S BERWARDO UNGRTA
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