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DESCRIPCION

ACTUADOR LINEAL DE ALTA PRECISION

Campo de la técnica

La presente invencion se refiere a un actuador lineal de alta precision que tiene
aplicacion en el campo de los aceleradores de particulas para mover y posicionar un
instrumento de trabajo asociado a un sistema de diagnéstico, tal como por ejemplo un
escaner de hilos para medicion del perfil del haz de electrones o un colimador para

desechar el halo del haz de particulas.

Antecedentes de la invenciéon

Se conocen actuadores lineales que comprenden una parte fija y una parte mévil
relacionadas entre si por un dispositivo de guiado lineal, un motor soportado en la parte
fija, una tuerca fijada a la parte mévil, y un husillo accionado por el motor y acoplado a

la tuerca.

En este tipo de actuadores lineales es habitual una configuracion del dispositivo de
guiado lineal que incluye un par de railes de guia mutuamente paralelos fijados en unas
respectivas superficies de soporte coplanarias de la parte fija y un par de correderas de
guia fijadas a una respectiva superficie de soporte coplanarias de la parte movil y

acopladas a los railes de guia.

Sin embargo, esta disposicién no permite asegurar una elevada rigidez del dispositivo
de guiado lineal ni un alto grado de paralelismo de los railes de guia, que son
condiciones requeridas para ciertas aplicaciones del actuador lineal, como por ejemplo
mover y posicionar un instrumento de trabajo asociado a un sistema de diagndstico en

un acelerador de particulas.

También se conoce, por ejemplo a partir del documento EP 1577053 A1, una
configuracién del dispositivo de guiado lineal en la que la parte fija tiene dos superficies
de soporte mutuamente paralelas y enfrentadas y la parte moévil tiene dos superficies de
soporte mutuamente paralelas y opuestas, enfrentadas a las dos superficies de soporte
de la parte fija, en donde dos primeras pistas de rodadura estan fijadas en las superficies
de soporte mutuamente enfrentadas de la parte fija, dos segundas pistas de rodadura

estan fijadas en las superficies de soporte opuestas de la parte mévil, y una pluralidad
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de elementos de rodadura estan dispuestos entre cada par de dichas primera y segunda

pistas de rodadura.

Esta configuracién del dispositivo de guiado lineal con elementos guia fijados en
superficies de soporte mutuamente enfrentadas de la parte fija proporciona una elevada
rigidez del dispositivo pero requiere unas tolerancias de mecanizado muy estrictas para
garantizar un alto grado de paralelismo de los elementos de guia y hace que el ajuste

del dispositivo sea muy dificil.

Exposiciéon de la invenciéon

La presente invencion aporta un actuador lineal de alta precisién que comprende una
parte fija y una parte movil relacionadas entre si por un dispositivo de guiado lineal por
el cual la parte mévil es desplazable de manera guiada a lo largo de la parte fija, un
motor soportado en la parte fija, una tuerca fijada a la parte maovil, y un husillo accionado
por el motor y acoplado a la tuerca. La parte fija tiene dos superficies de soporte
mutuamente paralelas y enfrentadas, y la parte movil tiene dos superficies de soporte
mutuamente paralelas y opuestas, las cuales estan enfrentadas a las dos superficies de
soporte de la parte fija. El dispositivo de guiado lineal esta dispuesto entre las superficies

de soporte de la parte fija y las superficies de soporte de la parte movil.

El dispositivo de guiado lineal comprende dos railes guia mutuamente paralelos, cada
uno fijado a una de las dos superficies de soporte de la parte fija, dos correderas de guia
mutuamente paralelas, cada una fijada a una de las dos superficies de soporte de la
parte movil y acoplada a uno de los railes de guia, y una o dos placas de calzo. Si se
usa una unica placa de calzo, ésta esta dispuesta entre una de las dos correderas de
guia y la correspondiente superficie de soporte de la parte movil. Si se usan dos placas
de calzo, cada una de ellas esta dispuesta entre una de las correderas de guia y la

correspondiente superficie de soporte de la parte movil.

Las dos superficies de soporte de la parte fijja estdn separadas por una primera
distancia, las dos superficies de soporte de la parte moévil estdan separadas por una
segunda distancia, y el conjunto de cada corredera de guia acoplada al correspondiente

rail de guia tiene un grosor combinado.

En caso de usarse una sola placa de calzo, la Unica placa de calzo tiene un grosor que

es igual a una diferencia entre la primera distancia entre las dos superficies de soporte
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de la parte fija y la segunda distancia entre las dos superficies de soporte de la parte
movil descontando los grosores combinados de los dos railes de guia y las dos

correderas de guia acopladas a los mismos.

En el caso de usarse dos placas de calzo, las dos placas de calzo tienen unos
respectivos grosores cuya suma es igual a la diferencia entre la primera distancia entre
las dos superficies de soporte de la parte fija y la distancia entre las dos superficies de
soporte de la parte mévil descontando los grosores combinados de los dos railes de

guia y las dos correderas de guia acopladas a los dos railes de guia.

En cualquier caso, la unica placa de calzo tiene un grosor igual a un grosor combinado

de las dos placas de calzo.

El uso de las mencionadas una o dos placas de calzo simplifica el mecanizado de las
superficies de soporte de las partes fija y mévil ya que permite asegurar un alto grado
de paralelismo sin estar supeditado en principio a las exigencias de una elevada
precision dimensional, puesto que el grosor de las una o dos placas de calzo puede ser
determinado posteriormente para permitir un facil montaje del dispositivo de guiado con

la elevada rigidez y el alto grado de precision dimensional requeridos.

Para ello, de acuerdo con un procedimiento especifico, las partes fija y moévil son
disefladas y mecanizadas dejando una holgura tedrica entre la primera distancia entre
las dos superficies de soporte de la parte fija y la segunda distancia entre las dos
superficies de soporte de la parte movil, descontando los grosores combinados de los
dos railes de guia y las dos correderas de guia acopladas a los mismos, mientras que
las una o dos placas de calzo son disefiadas y mecanizadas con un grosor 0 unos
grosores que exceden la mencionada holgura teédrica. Luego, en el momento del
montaje, se efectia una medicion precisa de una holgura real resultante entre la primera
distancia entre las dos superficies de soporte de la parte fija y la segunda distancia entre
las dos superficies de soporte de la parte mévil, descontando los grosores combinados
de los dos railes de guia y las dos correderas de guia acopladas a los mismos, y se
remecanizan con una elevada precision dimensional las una o dos placas de calzo a un

grosor o grosores equivalentes a la holgura real para conseguir un ajuste facil y preciso.

Dado que en la practica los railes y las correderas de guia son componentes asequibles
comercialmente cuyo grosor combinado esta garantizado por el fabricante, el

mecanizado se limita a las partes fija y movil y a las placas de calzo. Por ejemplo, las
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correderas de guia son correderas de bolas recirculantes que aseguran un

desplazamiento suave y preciso con una elevada rigidez.

En una realizacion, los dos railes de guia estan dispuestos en un mismo plano de guiado
definido como un plano medio de cada perfil de guia perpendicular a la correspondiente
superficie de soporte de la parte fija. Esto asegura un reparto equilibrado de las fuerzas

que actuan sobre la parte fija, la parte movil, y el dispositivo de guiado.

Preferiblemente, la parte fija incluye un cuerpo de soporte fijo hecho de una sola pieza,
por ejemplo de perfil el “U”, en el que estan formadas las dos superficies de soporte
mutuamente paralelas y enfrentadas, y la parte movil incluye un cuerpo de soporte mévil
hecho de una sola pieza en el que estan formadas las dos superficies de soporte
mutuamente paralelas y opuestas. Los cuerpos de soporte fijo y mévil hechos de una

sola pieza proporcionan la elevada rigidez requerida para el actuador lineal.

También preferiblemente, el cuerpo de soporte fijo tiene un resalte longitudinal
adyacente a cada una de las superficies de soporte y cada uno de los railes de guia
tiene una superficie lateral que se apoya en el correspondiente resalte longitudinal, lo

que contribuye a un posicionamiento preciso de los railes de guia en la parte fija.

En una realizacion, la parte fija comprende una brida frontal fijada en un extremo frontal
del cuerpo de soporte fijo en una posicion perpendicular a los perfiles guia y provista de
una abertura, y la parte mévil comprende un vastago portainstrumentos fijado en el
cuerpo de soporte movil y que se extiende a través de la abertura de la brida frontal. Por
ejemplo, el vastago portainstrumentos tiene un extremo libre, situado mas alla de la brida
frontal, en el que esta instalado un instrumento de trabajo asociado a un sistema de

diagnostico.

Opcionalmente, para una aplicacion en el campo de los aceleradores de particulas, la
brida frontal esta configurada para ser conectada de manera estanca a un puerto de una
vasija de vacio, con la abertura de la brida frontal en comunicacion con el interior de la
vasija de vacio, y el cuerpo de soporte movil tiene una cavidad interna. En este caso el
actuador lineal comprende ademas un fuelle de vacio dispuesto alrededor del vastago
portainstrumentos, y el fuelle de vacio tiene un extremo fijado de manera estanca a un
extremo frontal del cuerpo de soporte mévil en comunicacion con la cavidad interna del
mismo y otro extremo fijado de manera estanca a la brida frontal alrededor de la abertura

de la brida frontal y en comunicacion con la misma.
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Asi, el actuador lineal es capaz de mover y posicionar el instrumento de trabajo en el

interior de la vasija de vacio sin que se produzcan pérdidas de vacio en la misma.

Adicionalmente, el cuerpo de soporte movil tiene un extremo trasero, opuesto al extremo
frontal, en el que esta fijado un pasamuros de vacio en comunicaciéon con la cavidad
interna del cuerpo de soporte movil, y a través del pasamuros de vacio estan pasados
unos cables de conexion y/o unos conductos de fluido al interior de la cavidad interna.
Asi, mediante el pasamuros de vacio es posible transmitir potencia eléctrica y/o sefiales
eléctricas asi como suministrar uno o mas fluidos, como por ejemplo un fluido de
refrigeracion, al instrumento de trabajo en el interior de la vasija de vacio sin que se

produzcan pérdidas de vacio en la misma.

El motor es preferiblemente un motor eléctrico paso a paso y el husillo y la tuerca son
preferiblemente un conjunto de husillo y tuerca a bolas, lo que asegura un accionamiento
suave y preciso de los movimientos de la parte mévil. Preferiblemente, el actuador lineal
incluye un codificador lineal y unos detectores de posicion incluyendo detectores de final
de carrera, y el funcionamiento del motor eléctrico es controlado por un dispositivo
electrénico de control en cooperacion con el codificador lineal y los detectores de

posicion.

Descripcion de los dibujos

Las anteriores caracteristicas y ventajas se comprenderan mas plenamente a partir de
la siguiente descripcion detallada de un ejemplo de realizacion con referencia a los
dibujos que la acompafian, en los que:

la Fig. 1 es una vista lateral de un actuador lineal de alta precision de acuerdo
con una realizacion de la presente invencion;

la Fig. 2 es una vista en planta superior del actuador lineal de la Fig. 1;

la Fig. 3 una vista en seccion transversal tomada por el plano IlI-lll de la Fig. 2;

la Fig. 4 es una vista en seccién transversal en explosiéon de unos elementos que
pertenecientes a una parte fija, una parte movil y un dispositivo de guiado lineal del

actuador lineal.

Descripcion detallada de un ejemplo de realizacion

Haciendo referencia en primer lugar a las Figs. 1, 2 y 3, el signo de referencia 100

designa en general un actuador lineal de alta precision de acuerdo con un ejemplo de

6
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realizacion de la presente invencion, no limitativo, el cual comprende una parte fija 1y
una parte moévil 2 relacionadas entre si por un dispositivo de guiado lineal mediante el

cual la parte movil 2 es desplazable de manera guiada a lo largo de la parte fija 1.

La parte fija 1 incluye un cuerpo de soporte fijo 6, hecho de una sola pieza, por ejemplo
de aluminio, que tiene unas paredes laterales 19a, 19b, una pared frontal 20 y una pared
trasera 21. En las paredes laterales 19a, 19b estan formadas dos superficies de soporte
6a, 6b mutuamente paralelas y enfrentadas. Las paredes frontal y trasera 20, 21 estan
dispuestas respectivamente en unos extremos frontal y trasero del cuerpo de soporte

fijo 6 y son perpendiculares a las superficies de soporte 6a, 6b.

La parte moévil 2 incluye un cuerpo de soporte movil 7, hecho asimismo de una sola
pieza, por ejemplo de aluminio, en el que estan formadas dos superficies de soporte 7a,
7b mutuamente paralelas y opuestas, las cuales, en el actuador lineal 100, estan
enfrentadas a las dos superficies de soporte 6a, 6b del cuerpo de soporte fijo 6. El

cuerpo de soporte movil 7 tiene ademas una cavidad interna 14.

El dispositivo de guiado lineal esta dispuesto entre las superficies de soporte 6a, 6b del
cuerpo de soporte fijo 6 y las superficies de soporte 7a, 7b del cuerpo de soporte movil
7,y comprende dos railes guia 8a, 8b mutuamente paralelos, cada uno fijado a una de
las dos superficies de soporte 6a, 6b del cuerpo de soporte fijo 6, dos correderas de
guia 9a, 9b mutuamente paralelas, cada una de ellas fijada a una de las dos superficies
de soporte 7a, 7b del cuerpo de soporte movil 7 y acoplada a uno de los railes de guia
8a, 8b, y dos placas de calzo 10 dispuestas entre cada una de las dos correderas de
guia 9a, 9b y la correspondiente superficie de soporte 7a, 7b del cuerpo de soporte movil
7.

El cuerpo de soporte fijo 6 tiene un resalte longitudinal 18 adyacente a cada una de las
superficies de soporte 6a, 6b y cada uno de los railes de guia 8a, 8b tiene una superficie
lateral que se apoya en el correspondiente resalte longitudinal 18. Los dos railes de guia
8a, 8b estan dispuestos en un mismo plano de guiado PG (ver Fig. 3), el cual esta
definido como un plano medio de cada perfil de guia 8a, 8b perpendicular a la
correspondiente superficie de soporte 6a, 6b del cuerpo de soporte fijo 6. En la
realizacion ilustrada, las correderas de guia 9a, 9b son correderas de bolas

recirculantes.
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Tal como muestra mejor la Fig. 4, las dos placas de calzo 10 tienen unos respectivos
grosores G1a, G1b cuya suma es igual a la diferencia entre una primera distancia D1
entre las dos superficies de soporte 6a, 6b del cuerpo de soporte fijo 6 y una distancia
D2 entre las dos superficies de soporte 7a, 7b del cuerpo de soporte moévil 7 mas los
grosores G2 de los dos railes de guia 8a, 8b y las dos correderas de guia 9a, 9b
acopladas a los dos railes de guia 8a, 8b, lo cual puede expresarse mediante la

siguiente ecuacién aritmética:
(G1la+ G1b)=D1 - (D2 + (2 x G2))

En una realizacion alternativa (no mostrada), el dispositivo de guiado lineal comprende
una unica placa de calzo 10 dispuesta entre una de las dos correderas de guia 9a, 9b y
la correspondiente superficie de soporte 7a, 7b del cuerpo de soporte movil 7. En este
caso, la unica placa de calzo 10 tiene un grosor que es igual a la diferencia entre la
primera distancia D1 entre las dos superficies de soporte 6a, 6b del cuerpo de soporte
fijo 6 y la segunda distancia D2 entre las dos superficies de soporte 7a, 7b del cuerpo
de soporte movil 7 mas los grosores G2 de los dos railes de guia 8a, 8b y las dos
correderas de guia 9a, 9b acopladas a los mismos. Si asignamos al grosor de la unica
placa de calzo 10 el parametro G1, esta relacion puede expresarse mediante la siguiente

ecuacion aritmética:
G1=D1-(D2 + (2 x G2))

El cuerpo de soporte fijo 6 y el cuerpo de soporte mévil 7 estan disefiados y mecanizados
a proposito para dejar una holgura teérica entre la primera distancia D1 y la segunda
distancia D2, descontando los grosores G2 conocidos de los dos railes de guia 8a, 8by
las dos correderas de guia 9a, 9b acopladas a los mismos. Las una o dos placas de
calzo 10 estan disefiadas y mecanizadas con unos grosores en exceso de la holgura
tedrica y son remecanizadas con precision a unos grosores requeridos en base al
resultado de una medicion de una holgura real realizada durante el montaje con el fin
de permitir un ajuste facil del dispositivo de guiado lineal y asegurar una elevada rigidez

y un alto grado de paralelismo de los railes de guia 8a, 8b.

En la pared trasera 21 del cuerpo de soporte fijo 6 esta fijado un soporte de motor 22 en
el que esta montado un motor 3 y en un extremo trasero del cuerpo de soporte moévil 7
esta montado un soporte de tuerca 23 en la que esta montada una tuerca 5. El motor 3

esta conectado operativamente para accionar un husillo 4 que esta acoplado a la tuerca
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5, de manera que un giro del husillo 4 se transforma en un desplazamiento lineal de la
parte mévil 2 a lo largo de la parte fija 1 por el dispositivo de guiado lineal. En la
realizacion ilustrada, el motor 3 es un motor eléctrico paso a paso y el husillo 4 y la

tuerca 5 son un conjunto de husillo y tuerca a bolas.
Alternativamente se podria usar un conjunto de husillo y tuerca de rodillos o de friccion.

La parte fija 1 del actuador lineal 100 comprende ademas una brida frontal 11
perpendicular a los perfiles guia 8a, 8b fijada en la pared frontal 20 del cuerpo de soporte
fijo 6. La brida frontal 11 tiene una abertura 12 alineada con una abertura 24 formada
en la pared frontal 20. El cuerpo de soporte moévil 7 tiene fijado un véastago
portainstrumentos 13 que se extiende a través de la abertura 24 de la pared frontal 20 y
de la abertura 12 de la brida frontal 11.

La brida frontal 11 esta configurada para ser conectada de manera estanca a un puerto
de una vasija de vacio (no mostrada) de manera tal que la abertura 12 de la brida frontal
11 esta en comunicacion con el interior de la vasija de vacio. Alrededor del vastago
portainstrumentos 13 esta dispuesto un fuelle de vacio 15 que tiene un extremo fijado
de manera estanca al extremo frontal del cuerpo de soporte mévil 7 en comunicacion
con la cavidad interna 14 del mismo y otro extremo fijado de manera estanca a la pared
frontal 20 en comunicacién con la abertura 24 de la pared frontal 20 y la abertura 12 de

la brida frontal 11.

El soporte de tuerca 23, el cual esta fijado en el extremo trasero del cuerpo de soporte
movil 7, estd configurado de manera que cierra la cavidad interna 14 del cuerpo de
soporte movil 7 y tiene una abertura 25 en comunicacion con la cavidad interna 14. En
una realizacion alternativa (no mostrada), el soporte de tuerca 23 no cierra la cavidad
interna 14 y el cuerpo de soporte movil 7 tiene una pared trasera con una abertura 25
en comunicacién con la cavidad interna 14. En el soporte de tuerca 23 (o
alternativamente en la pared trasera no mostrada del cuerpo de soporte mévil 7) esta
fijado un pasamuros de vacio 16 en comunicacion con la abertura 25 y la cavidad interna
14 del cuerpo de soporte movil 7. A través del pasamuros de vacio 16 estan pasados
unos cables de conexion 17 al interior de la cavidad interna 14. La pared trasera 21 tiene

una abertura 26 que facilita la instalacion de los cables de conexién 17 a su través.

El vastago portainstrumentos 13 tiene un extremo libre en el que esta instalado un

instrumento de trabajo (no mostrado) asociado a un sistema de diagndstico. El motor 3
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se utiliza para para mover y posicionar el instrumento de trabajo dentro de la vasija de
vacio. Los cables de conexion 17 pasados a través del pasamuros de vacio 16 y por el
interior del fuelle de vacio 15 se utilizan para transmitir potencia eléctrica y/o sefales
eléctricas al instrumento de trabajo en el interior de la vasija de vacio sin que se

produzcan pérdidas de vacio en la misma.

En una realizacion alternativa (no mostrada), a través del pasamuros de vacio 16 y por
el interior del fuelle de vacio 15 estan pasados, adicional o alternativamente, unos
conductos de fluido que son utilizados para suministrar uno o mas fluidos, como por
ejemplo un fluido de refrigeracion, al instrumento de trabajo en el interior de la vasija de

vacio sin que se produzcan pérdidas de vacio en la misma.

El actuador lineal 100 incluye un codificador lineal y una pluralidad de detectores de
posiciéon (no mostrados) incluyendo detectores de final de carrera. Un dispositivo
electrénico de control controla el funcionamiento del motor 3 en base a unas sefales de
deteccidn recibidas desde el codificador lineal y los detectores de posicion. En el cuerpo
de soporte fijo 6 esta fijado un modulo de conexiones (no ilustrado) provisto de unos
conectores en conexién con los cables de conexién 17 y otros cables eléctricos
existentes en el actuador lineal 100. Los conectores del modulo de conexiones se
pueden conectar unos cables conductores procedentes de una fuente de suministro
eléctrico y/o del dispositivo electronico de control. Si es necesario, el médulo de
conexiones incluye unos racores en conexion con los conductos de fluido existentes en
el actuador lineal 100 y en los racores del médulo de conexiones se pueden conectar

unos conductos procedentes de una o mas fuentes de suministro de fluido.

El alcance de la presente invencion esta definido en las reivindicaciones adjuntas.

10
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REIVINDICACIONES

1. Un actuador lineal de alta precisidén, que comprende:

una parte fija (1) y una parte movil (2) relacionadas entre si por un dispositivo de
guiado lineal por el cual la parte movil (2) es desplazable de manera guiada a lo largo
de la parte fija (1);

un motor (3) soportado en la parte fija (1), una tuerca (5) fijada a la parte movil
(2), y un husillo (4) accionado por el motor (3) y acoplado a la tuerca (5);

en donde la parte fija (1) tiene dos superficies de soporte (6a, 6b) mutuamente
paralelas y enfrentadas, la parte movil (2) tiene dos superficies de soporte (7a, 7b)
mutuamente paralelas y opuestas, enfrentadas a las dos superficies de soporte (6a, 6b)
de la parte fija (1), y el dispositivo de guiado lineal esta dispuesto entre las superficies
de soporte (6a, 6b) de la parte fija (1) y las superficies de soporte (7a, 7b) de la parte
movil (2);

caracterizado porque el dispositivo de guiado lineal comprende:

dos railes guia (8a, 8b) mutuamente paralelos, cada uno fijado a una de las dos
superficies de soporte (6a, 6b) de la parte fija (1);

dos correderas de guia (9a, 9b) mutuamente paralelas, cada una fijada a una de
las dos superficies de soporte (7a, 7b) de la parte moévil (2) y acoplada a uno de los
railes de guia (8a, 8b); y

al menos una placa de calzo (10) dispuesta entre una de las dos correderas de
guia (9a, 9b) y la correspondiente superficie de soporte (7a, 7b) de la parte moévil (2);

en donde la placa de calzo (10), que es al menos una, tiene un grosor que es
igual a una diferencia entre una primera distancia (D1) entre las dos superficies de
soporte (6a, 6b) de la parte fija (1) y una segunda distancia (D2) entre las dos superficies
de soporte (7a, 7b) de la parte mévil (2) mas unos grosores (G2) de los dos railes de

guia (8a, 8b) y las dos correderas de guia (9a, 9b) acopladas a los mismos.

2. Un actuador lineal de alta precision segun la reivindicacion 1, comprendiendo dos
placas de calzo (10), cada una dispuesta entre una de las correderas de guia (9a, 9b) y
la correspondiente superficie de soporte (7a, 7b) de la parte moévil (2), en donde las dos
placas de calzo (10) tienen unos respectivos grosores (G1a, G1b) cuya suma es igual a
la diferencia entre la primera distancia (D1) entre las dos superficies de soporte (6a, 6b)
de la parte fija (1) y la distancia (D2) entre las dos superficies de soporte (7a, 7b) de la
parte mévil (2) mas los grosores (G2) de los dos railes de guia (8a, 8b) y las dos

correderas de guia (9a, 9b) acopladas a los dos railes de guia (8a, 8b).
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3. Un actuador lineal de alta precision segun la reivindicacion 1 o 2, en donde los dos
railes de guia (8a, 8b) estan dispuestos en un mismo plano de guiado (PG) definido
como un plano medio de cada perfil de guia (8a, 8b) perpendicular a la correspondiente

superficie de soporte (6a, 6b) de la parte fija (1).

4. Un actuador lineal de alta precision segun una cualquiera de las reivindicaciones
precedentes, en donde la parte fija (1) incluye un cuerpo de soporte fijo (6) hecho de
una sola pieza en el que estan formadas las dos superficies de soporte (6a, 6b)
mutuamente paralelas y enfrentadas, y la parte mévil (2) incluye un cuerpo de soporte
movil (7) hecho de una sola pieza en el que estan formadas las dos superficies de

soporte (7a, 7b) mutuamente paralelas y opuestas,.

5. Un actuador lineal de alta precision segun la reivindicacion 4, en donde el cuerpo de
soporte fijo (6) tiene un resalte longitudinal (18) adyacente a cada una de las superficies
de soporte (6a, 6b) y cada uno de los railes de guia (8a, 8b) tiene una superficie lateral

que se apoya en el correspondiente resalte longitudinal (18).

6. Un actuador lineal de alta precisién segun la reivindicacion 4 o 5, en donde la parte
fija (1) comprende una brida frontal (11) perpendicular a los perfiles guia (8a, 8b) y
provista de una abertura (12) definida en un extremo frontal del cuerpo de soporte fijo
(6), y la parte mévil (2) comprende un vastago portainstrumentos (13) fijado en el cuerpo

de soporte movil (7) y que se extiende a través de la abertura (12) de la brida frontal

(11).

7. Un actuador lineal de alta precision segun la reivindicacién 6, en donde la brida frontal
(11) esta configurada para ser conectada de manera estanca a un puerto de una vasija
de vacio con la abertura (12) en comunicacion con la vasija de vacio, el cuerpo de
soporte movil (7) tiene una cavidad interna (14), y el actuador lineal comprende un fuelle
de vacio (15) dispuesto alrededor del vastago portainstrumentos (13), en donde el fuelle
de vacio (15) tiene un extremo fijado de manera estanca a un extremo frontal del cuerpo
de soporte movil (7) en comunicacion con la cavidad interna (14) y otro extremo fijado
de manera estanca a la brida frontal (11) en comunicacién con la abertura (12) de la
brida frontal (11).

8. Un actuador lineal de alta precision segun la reivindicacién 6, en donde un pasamuros
de vacio (16) esta fijado en un extremo trasero, opuesto al extremo frontal, del cuerpo

de soporte movil (7) en comunicacion con la cavidad interna (14), y unos cables de
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conexioén (17) y/o unos conductos de fluido estan pasados a través del pasamuros de

vacio (16) al interior de la cavidad interna (14).

9. Un actuador lineal de alta precision segun la reivindicacién 6, 7 u 8, en donde el
vastago portainstrumentos (13) tiene un extremo libre en el que esta instalado un

instrumento de trabajo asociado a un sistema de diagndstico.

10. Un actuador lineal de alta precisidon segun una cualquiera de las reivindicaciones
precedentes, en donde las correderas de guia (9a, 9b) son correderas de bolas

recirculantes.

11. Un actuador lineal de alta precisién segun una cualquiera de las reivindicaciones
precedentes, en donde el husillo (4) y la tuerca (5) son un conjunto de husillo y tuerca a

bolas.

12. Un actuador lineal de alta precisién segun una cualquiera de las reivindicaciones
precedentes, en donde el husillo (4) y la tuerca (5) son un conjunto de husillo y tuerca

de rodillos o de friccion.

13. Un actuador lineal de alta precisién segun una cualquiera de las reivindicaciones

precedentes, en donde el motor (3) es un motor eléctrico paso a paso.

13
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