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DESCRIPCION
Sistema de accionamiento de bomba
Antecedentes

La presente divulgacion se refiere en general a sistemas de desplazamiento de fluidos y, de manera mas particular, a
sistemas de accionamiento para bombas de vaivén de desplazamiento de fluidos.

Los sistemas de desplazamiento de fluidos, tal como los sistemas de distribucion de fluidos de pintura, habitualmente
utilizan bombas de desplazamiento positivo, tal como bombas de desplazamiento axial, para extraer un fluido de un
recipiente e impeler el fluido aguas abajo. La bomba de desplazamiento axial habitualmente estd montada en una
carcasa de accionamiento y esta accionada por un motor. Una varilla de la bomba esta unida a una transmisién de
vaivén que acciona el vaivén de la varilla de la bomba, extrayendo de este modo el fluido de un recipiente hacia la
bomba e impeler luego el fluido aguas abajo desde la bomba. En algunos casos, unos motores eléctricos pueden
accionar la bomba. El motor eléctrico esta unido a la bomba por medio de un sistema de reduccién de engranajes que
aumenta el par del motor.

En los documentos EP 3299 622 A1 y US 2017/149304 A1 se presentan unos conjuntos de bombas de
desplazamiento de fluidos conocidos en el estado de la técnica.

Sumario
La presente invencion esta definida por las reivindicaciones adjuntas.

En un ejemplo, un conjunto de bomba de desplazamiento de fluidos incluye un motor eléctrico, una transmision, una
bomba que tiene un miembro de desplazamiento de fluidos y un bastidor de bomba. El motor eléctrico incluye un
estator y un rotor. El estator y el rotor estan dispuestos sobre un eje. La transmisién esta acoplada al rotor en un primer
extremo del motor eléctrico. El miembro de desplazamiento de fluidos estéd acoplado mecanicamente a la transmision.
La transmision convierte la salida giratoria en una entrada lineal, de vaivén en el miembro de desplazamiento de
fluidos. El bastidor de bomba esta acoplado mecanicamente al motor eléctrico.

En otro ejemplo, un método de accionamiento de una bomba de vaivén incluye alimentar un motor eléctrico para hacer
que gire un rotor del motor, recibir una salida giratoria del rotor en una transmision conectada al rotor, transformar la
salida giratoria, mediante la transmisién, en un movimiento lineal, de vaivén, proporcionar, mediante la transmision,
una entrada lineal de vaivén a un miembro de desplazamiento de fluidos conectado a la transmisién para hacer que
la varilla de la bomba bombee fluido por vaivén, y soportar mecanicamente, mediante un bastidor de bomba, la bomba
de vaivén y el motor eléctrico.

En otro ejemplo adicional, un sistema de bombeo incluye un motor eléctrico, una transmision, una bomba y un bastidor
de bomba. El motor eléctrico incluye un estator y un rotor. El estator y el rotor estan dispuestos sobre un eje. La
transmisién esta acoplada al rotor para recibir una salida giratoria del rotor y convertir la salida giratoria en un
movimiento lineal de vaivén. La bomba incluye un piston y un cilindro. El pistén recibe el movimiento lineal de vaivén
de la transmisién para que el pistén se mueva en vaivén dentro del cilindro. El cilindro y el estator se conectan al
bastidor de bomba para estabilizar tanto el estator en relacion con el rotor y el cilindro en relacién con el pistén.

En otro ejemplo adicional, un sistema de accionamiento para una bomba de vaivén de desplazamiento de fluidos
incluye un motor eléctrico, una transmisién y un miembro de desplazamiento de fluidos. El motor incluye un estator
que define un eje y un rotor dispuesto coaxialmente alrededor del estator. La transmisién se conecta directamente al
rotor para recibir una salida giratoria del rotor. El miembro de desplazamiento de fluidos esta acoplado mecanicamente
a la transmisién. El miembro de transmision convierte la salida giratoria en una entrada lineal, de vaivén en el miembro
de desplazamiento de fluidos.

En otro ejemplo adicional, un método de accionamiento de una bomba de vaivén incluye alimentar un motor eléctrico
para hacer que gire un rotor del motor, estando el rotor dispuesto fuera y alrededor de un estator del motor, recibir una
salida giratoria del rotor en una transmisién conectada directamente al rotor, transformar la salida giratoria, mediante
la transmision, directamente en un movimiento lineal, de vaivén y proporcionar mediante la transmisién, una entrada
lineal, de vaivén a un miembro de desplazamiento de fluidos conectado a la transmisién para hacer que la varilla de
la bomba bombee fluido por vaivén.

En otro ejemplo adicional, un aparato de desplazamiento de fluidos incluye un motor eléctrico, una transmisién, una
bomba y un bastidor de bomba. El motor incluye un estator que define un eje y un rotor dispuesto alrededor del estator.
La transmision esta conectada al rotor para recibir una salida giratoria del rotor y convertir la salida giratoria en un
movimiento lineal de vaivén. La bomba incluye un pistén y un cilindro, recibiendo el pistén el movimiento lineal de
vaivén de la transmision para mover en vaivén el piston dentro del cilindro. El cilindro y el estator se conectan al
bastidor de bomba para estabilizar tanto el estator en relacion con el rotor y el cilindro en relacién con el pistén.
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En otro ejemplo adicional, un sistema de accionamiento para una bomba de vaivén de desplazamiento de fluidos
incluye un motor eléctrico, una transmisién, un miembro de desplazamiento de fluidos y un bastidor de soporte. El
motor eléctrico incluye un estator dispuesto sobre un eje y soportado por n arbol y un rotor dispuesto coaxialmente
alrededor del estator. La transmision se conecta directamente al rotor para recibir una salida giratoria del rotor. El
miembro de desplazamiento de fluidos esta acoplado mecanicamente a la transmisién, en donde la transmision esta
configurada para convertir la salida giratoria en una entrada lineal, de vaivén en el miembro de desplazamiento de
fluidos. El bastidor de soporte estad configurado para soportar mecéanicamente el motor eléctrico y la bomba de
desplazamiento de fluidos, en donde el bastidor de soporte esta acoplado mecanicamente al estator.

En otro ejemplo adicional, un bastidor de soporte para un sistema de accionamiento de una bomba de vaivén de
desplazamiento de fluidos que tiene un motor eléctrico con un estator interno y un rotor externo incluye un primer
miembro de bastidor, un segundo miembro de bastidor y al menos un miembro de conexién. El segundo miembro de
bastidor se dispone en un extremo opuesto del motor eléctrico desde el primer miembro de bastidor y separado del
primer miembro de bastidor. El al menos un miembro de conexién se extiende entre el primer miembro de bastidor y
el segundo miembro de bastidor conectandolos. El segundo miembro de bastidor y el al menos un miembro de
conexion estan configurados para alojar al menos parcialmente y para soportar mecanicamente el motor eléctrico con
el rotor externo.

En otro ejemplo adicional, el aparato de desplazamiento de fluidos incluye un motor eléctrico que se extiende a lo largo
de un eje y tiene un primer extremo y un segundo extremo, una transmisién, una bomba, un bastidor de bomba y un
bastidor de motor. El motor eléctrico incluye un estator que se extiende a lo largo del gje y un rotor dispuesto alrededor
del estator y que se extiende a lo largo del eje. La transmision esta conectada al rotor para recibir una salida giratoria
del rotor y convertir la salida giratoria en un movimiento lineal de vaivén. La bomba incluye un pistén y un cilindro,
recibiendo el pistén el movimiento lineal de vaivén de la transmisién para mover en vaivén el pistén dentro del cilindro.
El cilindro y el estator estan conectados al bastidor de bomba para estabilizar el cilindro en relacién con el pistén. El
bastidor de motor que estabiliza el estator. El bastidor de motor incluye una pluralidad de miembros de conexién que
se extienden desde el primer extremo del motor hasta el segundo extremo del motor. La pluralidad de miembros de
conexion esta distribuida alrededor del rotor.

En otro ejemplo adicional, un sistema de accionamiento para una bomba de vaivén para bombear fluidos incluye un
motor eléctrico y una transmisién. El motor eléctrico incluye un rotor. El rotor incluye un miembro excéntrico de
transmisién que se extiende desde el rotor. La transmision esta acoplada directamente al miembro excéntrico de
transmisién y esta configurada para accionar el vaivén de un miembro de desplazamiento de fluidos.

En otro ejemplo adicional, un método de accionamiento de una bomba de vaivén incluye alimentar un motor eléctrico
para provocar el giro de un rotor en un gje giratorio, proporcionar una salida giratoria de un motor eléctrico directamente
a una transmision, proporcionar, mediante la transmisién, una entrada lineal de vaivén a una varilla de bombeo de la
bomba, y pulverizar un fluido desde la bomba de desplazamiento de fluidos sobre una superficie. Por un giro del rotor,
la bomba de desplazamiento de fluidos procede a un ciclo de la bomba.

En otro ejemplo adicional, un sistema de bombeo incluye un motor eléctrico, una transmisién y una bomba de vaivén.
El motor eléctrico incluye un rotor. El rotor incluye un miembro excéntrico de transmisién que se extiende desde el
rotor. La transmision esta acoplada directamente al miembro excéntrico de transmision. La bomba de vaivén incluye
un miembro de desplazamiento de fluidos acoplado a la transmisién y un cilindro de bomba que aloja al menos
parcialmente al miembro de desplazamiento de fluidos. La transmisién esta configurada para accionar el vaivén del
miembro de desplazamiento de fluidos.

En otro ejemplo adicional, un sistema de accionamiento para alimentar una bomba de vaivén para bombear fluidos
para generar una pulverizacion de fluido incluye un motor eléctrico, un miembro excéntrico de transmisién y una
transmision. El motor eléctrico incluye un estator y un rotor. El rotor esta configurado para girar sobre un eje de giro.
El miembro excéntrico de transmisidon se extiende desde el rotor. La transmisién estd acoplada al accionador
excéntrico y esta configurada para accionar el vaivén de un miembro de desplazamiento de fluidos.

En otro ejemplo adicional, un método de accionamiento de una bomba de vaivén para generar una pulverizacion de
fluido presurizado para pulverizarlo sobre una superficie incluye alimentar un motor eléctrico para provocar el giro de
un rotor en un eje giratorio, proporcionar una salida giratoria del rotor a una transmision, y proporcionar, mediante la
transmision, una entrada lineal de vaivén a un miembro de desplazamiento de fluidos de la bomba para provocar un
vaivén del miembro de desplazamiento de fluidos a lo largo de un eje de bomba para bombear fluido. El rotor esta
conectado al miembro de desplazamiento de fluidos por la transmision, de tal manera que por un giro del rotor la
bomba de desplazamiento de fluidos procede a un ciclo de la bomba.

En otro ejemplo adicional, un sistema de bombeo para bombear un fluido para generar una pulverizacién de fluido
presurizado incluye un motor eléctrico, un miembro excéntrico de transmisién, una transmision y una bomba de vaivén.
El motor eléctrico incluye un estator y un rotor. El rotor esté configurado para girar sobre un eje de giro. EI miembro
excéntrico de transmision se extiende desde el rotor. La transmisiéon estd acoplada al miembro excéntrico de
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transmision para recibir una salida giratoria del rotor. La bomba de vaivén incluye un miembro de desplazamiento de
fluidos acoplado a la transmision y un cilindro de bomba que aloja al menos parcialmente al miembro de
desplazamiento de fluidos. La transmisién esta configurada para recibir la salida giratoria del motor y convertir la salida
giratoria en un movimiento lineal de vaivén para accionar un vaivén al miembro de desplazamiento de fluidos.

En otro ejemplo adicional, un sistema de accionamiento para una bomba de desplazamiento de fluidos incluye un
motor eléctrico, una transmisién, un miembro de desplazamiento de fluidos y un bastidor de bomba. El motor eléctrico
incluye un estator y un rotor. El estator y el rotor estan dispuestos sobre un eje. La transmisién esta acoplada al rotor
en un primer extremo del motor eléctrico. El miembro de desplazamiento de fluidos esta acoplado mecanicamente a
la transmision, de tal manera que el motor eléctrico experimenta una carga de la bomba generada por el vaivén del
miembro de desplazamiento de fluidos durante el bombeo. El bastidor de bomba estd acoplado mecanicamente al
motor eléctrico y configurado para soportar la bomba de desplazamiento de fluidos y el motor eléctrico.

En otro ejemplo adicional, un sistema de accionamiento para un sistema de vaivén de desplazamiento de fluidos
incluye un motor eléctrico, una transmisién, un miembro de desplazamiento de fluidos y un bastidor de bomba. El
motor eléctrico incluye un estator y un rotor. El estator y el rotor estan dispuestos sobre un eje. La transmision esta
acoplada al rotor en un primer extremo del motor eléctrico. EI miembro de desplazamiento de fluidos esta acoplado
mecanicamente a la transmisién, en donde la transmision convierte la salida giratoria del rotor en una entrada lineal,
de vaivén en el miembro de desplazamiento de fluidos. El bastidor de bomba esta acoplado mecanicamente al motor
eléctrico. Las fuerzas de reaccién de la bomba generadas por el miembro de desplazamiento de fluidos durante el
bombeo se transmiten al bastidor de bomba por medio de |a transmisién y del rotor.

En otro ejemplo adicional, un aparato de bombeo incluye un bastidor, al menos dos rodamientos, un motor eléctrico,
una transmisién y una bomba. El motor eléctrico incluye un estator y un rotor configurado para producir un movimiento
giratorio. El rotor esté soportado por los al menos dos rodamientos que soportan el giro del rotor. La transmision esta
configurada para recibir el movimiento giratorio y convertir el movimiento giratorio en un movimiento lineal de vaivén.
La bomba incluye un piston y un cilindro. El piston esté configurado para recibir el movimiento lineal de vaivén para
moverse en vaivén dentro del cilindro a través de una carrera ascendente y una carrera descendente. El piston recibe
una fuerza de reaccién hacia abajo cuando se mueve a través de la carrera ascendente y una fuerza de reaccion hacia
abajo cuando se mueve a través de la carrera descendente. Tanto la fuerza de reaccion hacia arriba como la fuerza
de reaccion hacia abajo se desplazan a través de la transmision, el rotor y, a continuacion, los al menos dos
rodamientos.

En otro ejemplo adicional, un pulverizador incluye el sistema de accionamiento de uno cualquiera de los parrafos
anteriores e incluye una bomba y un controlador. La bomba incluye un pistén configurado para ser accionado en vaivén
linealmente por la transmisién. El controlador esté configurado para enviar energia eléctrica al motor eléctrico para
controlar el funcionamiento del motor eléctrico.

En otro ejemplo adicional, una bomba de desplazamiento de fluidos incluye un motor eléctrico que tiene un primer
extremo y un segundo extremo, una transmisién y una bomba que tiene un miembro de desplazamiento de fluidos
vinculado a la transmisién para ser accionado en vaivén por la transmision. El motor eléctrico incluye un estator; y un
rotor que gira en torno a un eje, estando el estator situado radialmente dentro del rotor de tal manera que el rotor gira
alrededor del estator, comprendiendo el rotor una carcasa que tiene una abertura situada en el segundo extremo del
motor eléctrico, conteniendo la carcasa una pluralidad de imanes que giran con la carcasa, y un soporte de estator
que se extiende a través de la abertura para mantener el estator estacionario mientras la carcasa gira alrededor del
estator. La transmisiéon esta conectada al rotor en el primer extremo del motor eléctrico, estando la transmision
configurada para convertir la salida giratoria del rotor en un movimiento de vaivén. El miembro de desplazamiento de
fluidos esta situado mas cerca del primer extremo del motor eléctrico que del segundo extremo del motor eléctrico.

En otro ejemplo adicional, un pulverizador de fluidos incluye un motor eléctrico que comprende un estator y un rotor;
una transmisién conectada al rotor, estando la transmisién configurada para convertir la salida giratoria del rotor en un
movimiento de vaivén; una bomba que comprende un miembro de desplazamiento de fluidos vinculado a la transmisién
para ser accionado en vaivén por la transmision; una salida de fluido que pulveriza el fluido que sale de la bomba; un
sensor de fluido que emite una sefial indicativa de la presién del fluido de salida de la bomba; y un controlador que
recibe la sefial del sensor de fluido y envia la potencia de funcionamiento al estator que hace que el rotor gire en
relacién con el estator. El controlador esta configurado para abastecer un primer nivel de potencia operativa al estator
cuando la sefial indica que la presién del fluido enviado por la bomba es inferior al ajuste de presién, haciendo el primer
nivel de potencia operativa que el rotor mueva en vaivén el miembro de desplazamiento de fluidos por medio de la
transmision, abastece con un segundo nivel de potencia operativa al estator cuando la sefial indica que la presion del
fluido de salida de la bomba es una o superior al ajuste de presién mientras que el rotor y el miembro de
desplazamiento de fluidos permanecen parados cuando la salida de fluido esta cerrada, haciendo el segundo nivel de
potencia operativa que el rotor impulse en contra la transmisién para hacer que el miembro de desplazamiento de
fluidos aplique presion al fluido mientras la salida de fluido esta cerrada y el rotor y el miembro de desplazamiento de
fluidos permanecen parados.

En otro ejemplo adicional, un pulverizador de fluidos incluye un motor eléctrico que comprende un estator y un rotor;
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una transmisién conectada al rotor, estando la transmisién configurada para convertir la salida giratoria del rotor en un
movimiento de vaivén; una bomba que comprende un miembro de desplazamiento de fluidos vinculado a la transmisién
para ser accionado en vaivén por la transmision; una salida de fluido que pulveriza el fluido que sale de la bomba; y
un controlador que envia la potencia de funcionamiento al estator que hace que el rotor gire en relacién con el estator.
El controlador esta configurado para hacer que el rotor invierta la direccion de giro entre dos modos en los que en un
primer modo, el rotor gira en el sentido de las agujas del reloj realizando una pluralidad de revoluciones completas
consecutivas para accionar el piston a través de una primera pluralidad de carreras de bombeo consecutivas,
comprendiendo cada carrera de bombeo una fase de admisién de fluido en la que el miembro de desplazamiento de
fluidos se mueve en una primera direccion y una fase de salida de fluido en la que el miembro de desplazamiento de
fluidos se mueve en una segunda direccion opuesta a la primera direccién, y en un segundo modo el rotor gira en
sentido contrario a las agujas del reloj realizando una pluralidad de revoluciones completas consecutivas para accionar
el pistén a través de una segunda pluralidad de carreras de bombeo consecutivas, comprendiendo cada carrera de
bombeo la fase de admisién de fluido y la fase de salida de fluido.

El presente sumario se proporciona Unicamente a modo de ejemplo y no de limitacién. Otros aspectos de la presente
divulgacion se apreciaran en vista de la totalidad de la presente divulgacion, incluyendo la totalidad del texto, las
reivindicaciones y las figuras adjuntas.

Breve descripcion de los dibujos

La Figura 1A es un diagrama de bloques esquematico frontal en alzado de un sistema de pulverizacion.

La Figura 1B es un diagrama de bloques esquematico lateral en alzado del sistema de pulverizacion de la Figura
1A.

La Figura 2 es una vista lateral frontal isométrica de un sistema de accionamiento y de una bomba de
desplazamiento.

La Figura 3 es una vista despiezada del sistema de accionamiento y de la bomba de desplazamiento de la Figura
2.

La Figura 4 es una vista en seccién transversal del sistema de accionamiento y de la bomba de desplazamiento
tomada a lo largo de la linea 4-4 de la Figura 2.

La figura 4A es una vista ampliada de la porcién 4A de la Figura 4.

La Figura 5 es una vista lateral frontal isométrica de un bastidor de soporte para el sistema de accionamiento y la
bomba de desplazamiento de la Figura 2.

La Figura 6 es una vista lateral trasera isométrica del bastidor de soporte para el sistema de accionamiento y la
bomba de desplazamiento de la Figura 2.

La Figura 7 es una vista despiezada del accionador excéntrico del sistema de accionamiento de la Figura 2.

La Figura 8 es una vista lateral frontal isométrica de otra realizacion de un sistema de accionamiento y de una
bomba de desplazamiento.

La Figura 9 es una vista isométrica en seccion transversal del sistema de accionamiento y de la bomba de
desplazamiento de la Figura 8.

La Figura 10A es una vista lateral trasera isométrica de un bastidor de soporte para el sistema de accionamiento
y la bomba de desplazamiento de la Figura 8.

La Figura 10B es una vista lateral trasera isométrica de otra realizacién de un bastidor de soporte.
La Figura 10C es una vista lateral trasera isométrica de otra realizacién mas de un bastidor de soporte.

La Figura 11 es una vista lateral frontal isométrica en seccién transversal de otra realizacion mas de un sistema de
accionamiento y de una bomba de desplazamiento.

La Figura 12 es una vista lateral frontal isométrica del sistema de accionamiento de la Figura 11.

La Figura 13 es una vista lateral en seccion transversal de otra realizacion méas de un sistema de accionamiento y
de una bomba de desplazamiento.

La Figura 14 es una vista lateral en seccion transversal de otra realizacion mas de un sistema de accionamiento y
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de una bomba de desplazamiento.

La Figura 15 es una vista lateral frontal isométrica de otra realizacién mas de un sistema de accionamiento y de
una bomba de desplazamiento.

La Figura 16 es una vista isométrica en seccion transversal del sistema de accionamiento y de la bomba de
desplazamiento tomada a lo largo de la linea 16-16 de la Figura 15.

La figura 17 es un diagrama de bloques de un sistema de control.
Las figuras pueden no estar dibujadas a escala.
Descripcion detallada

La presente divulgacion esta dirigida a un sistema de accionamiento para una bomba de vaivén de desplazamiento
de fluidos. El sistema de accionamiento de la presente divulgacién tiene un motor eléctrico con un accionador
excéntrico. El miembro de transmisién convierte la salida giratoria del rotor en una entrada lineal, de vaivén en el
miembro de desplazamiento de fluidos. El rotor se puede disponer fuera del estator para que gire en torno al estator
de tal manera que el motor es un motor giratorio externo.

La Figura 1A es un diagrama de bloques esquematico frontal en alzado de un sistema de pulverizacién 1. La Figura
1B es un diagrama de bloques esquematico lateral en alzado de un sistema de pulverizacién 1. Las Figuras 1Ay 1B
se exponen juntas. Se muestra el soporte 2, el deposito 3, la linea de suministro 4, la pistola de pulverizacion 5 y el
sistema de accionamiento 10. El sistema de accionamiento 10 incluye un motor eléctrico 12, un mecanismo de
transmisién 14, un bastidor de bomba 18 y una bomba de desplazamiento 19. El soporte 2 incluye un bastidor de
soporte 6 y ruedas 7. Se muestra el miembro de desplazamiento de fluidos 16 y el cuerpo de bomba 19a de una
bomba de desplazamiento 19. Una pistola de pulverizacién 5 incluye un mango 8 y un gatillo 9.

El sistema de pulverizacién 1 es un sistema para aplicar pulverizaciones de diversos fluidos, ejemplos de los cuales
incluyen pintura, agua, aceite, tintes, acabados, agregados, revestimientos y disolventes, entre otras opciones, sobre
un sustrato. El sistema de accionamiento 10, que también se puede denominar conjunto de bomba, puede generar
altas presiones de bombeo de fluido, tal como de aproximadamente 3,4-69 megapascales (MPa) (aproximadamente
500-10.000 libras por pulgada cuadrada (psi)) o incluso mas altas. En algunos ejemplos, las presiones de bombeo
estan en un intervalo de aproximadamente 20,7-34,5 MPa (aproximadamente 3.000-5.000 psi). Una elevada presion
de bombeo es Util para atomizar el fluido en una pulverizacién con el fin de aplicar el fluido en una superficie.

El sistema de accionamiento 10 esté configurado para extraer fluido de pulverizacion de un depoésito 3 y bombear el
fluido aguas abajo hasta la pistola de pulverizacién 5 para su aplicacién sobre el sustrato. El soporte 2 esta conectado
al sistema de accionamiento 10 y soporta el sistema de accionamiento 10 en relacién con el depésito 3. El soporte 2
puede recibir y reaccionar a cargas del sistema de accionamiento 10. Por ejemplo, el bastidor de soporte 6 se puede
conectar al bastidor de bomba 18 para que reaccion a las bombas generadas durante el bombeo. El bastidor de
soporte 6 esta conectado al bastidor de bomba 18. Unas ruedas 7 estan conectadas al bastidor de soporte 6 para
facilitar el movimiento entre sitios de trabajo y dentro del sitio de trabajo.

El bastidor de bomba 18 soporta otros componentes del sistema de accionamiento 10. El motor 12 y la bomba de
desplazamiento 19 estan conectados al bastidor de bomba 18. El motor 12 es un motor eléctrico que tiene un estator
y un rotor. El motor 12 se puede configurar para ser alimentado por cualquier tipo de potencia deseada, tal como
corriente continua (CC), corriente alterna (CA) y/o una combinacién de corriente continua y corriente alterna. El rotor
esta configurado para girar en torno a un eje de motor MA en respuesta a una corriente, tal como sefiales de corriente
continua o corriente alterna, a través del estator. En algunos ejemplos, el rotor puede girar en torno al estator, de tal
manera que el motor 12 es un motor giratorio externo. El mecanismo de transmisién 14 esta conectado al motor 12
para ser accionado por el motor 12. El mecanismo de transmisién 14 recibe una salida giratoria del motor 12 y convierte
es salida giratoria en una entrada lineal a lo largo del eje de bomba PA. El mecanismo de transmisiéon 14 esta
conectado al miembro de desplazamiento de fluidos 16 para accionar el vaivén del miembro de desplazamiento de
fluidos 16 a lo largo del eje de bomba PA. Como se ha ilustrado en la Figura 1B, el eje de motor MA esta dispuesto
transversal al eje de bomba PA. De manera mas especifica, el eje de motor MA puede ser ortogonal al eje de bomba
PA. En otras realizaciones, el motor 12, el mecanismo de transmisién 14 y el miembro de desplazamiento de fluidos
16 se pueden disponer coaxialmente, de tal manera que el eje de motor MA y el eje de bomba PA sean coaxiales. El
miembro de desplazamiento de fluidos 16 se mueve en vaivén dentro de un cuerpo de bomba 19a, tal como un cilindro
94 expuesto mas adelante, para bombear fluido pulverizado desde un deposito 3 hasta la pistola de pulverizacién 5 a
través de la linea de suministro 4.

Durante el funcionamiento, el usuario puede maniobrar el sistema de accionamiento 10 hasta una posicién deseada
en relacion con el sustrato objetivo moviendo el soporte 2. Por ejemplo, el usuario puede maniobrar el sistema de
accionamiento 10 inclinando el bastidor de soporte 6 sobre las ruedas 7 y haciendo rodar el sistema de accionamiento
10 hasta una ubicacién deseada. La bomba de desplazamiento 19 se puede extender hacia el depésito 3. El motor 12
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proporciona la entrada giratoria al mecanismo de transmisién 14 y el mecanismo de transmisién 14 proporciona la
entrada lineal al miembro de desplazamiento de fluidos 16 para provocar el vaivén del miembro de desplazamiento de
fluidos 16. El miembro de desplazamiento de fluidos 16 extrae el fluido de pulverizacién del depdsito 3 e impele el
fluido de pulverizacion aguas abajo a través de la linea de suministro 4 hasta la pistola de pulverizacion 5. El usuario
puede manipular la pistola de pulverizacion 5 agarrando el mango 8 de la pistola de pulverizacién 5, tal como con una
sola mano del usuario. El usuario provoca la pulverizacion al pulsar el gatillo 9. En algunos ejemplos, la presion
generada por el sistema de accionamiento 10 atomiza el fluido de pulverizacién que sale de la pistola de pulverizacién
5 para generar la pulverizacion de fluido. En algunos ejemplos, la pistola de pulverizacion 5 es un pulverizador sin aire.
En algunos ejemplos, un mango se puede extender desde el sistema de accionamiento 10 y el usuario puede
maniobrar el sistema de accionamiento 10 dentro de un sitio de trabajo o entre sitios de trabajo agarrando el mango y
llevando el sistema de accionamiento 10.

La Figura 2 es una vista isométrica de un lado frontal del sistema de accionamiento 10. La Figura 3 es una vista
despiezada del sistema de accionamiento 10. La Figura 4 es una vista en seccidon transversal del sistema de
accionamiento 10. La figura 4A es una vista ampliada de la porcién 3A de la Figura 4. La Figura 5 es una vista lateral
frontal isométrica de un bastidor de soporte para el sistema de accionamiento y la bomba de desplazamiento de la
Figura 2. La Figura 6 es una vista lateral trasera isométrica del bastidor de soporte para el sistema de accionamiento
y la bomba de desplazamiento de la Figura 2. La Figura 7 es una vista despiezada de un accionador excéntrico de la
Figura 2. Las Figuras 2-7 se exponen juntas. Se muestra el motor eléctrico 12, el panel de control 13, el mecanismo
de transmisién 14, el miembro de desplazamiento de fluidos 16, el bastidor de soporte 18 y la bomba de
desplazamiento 19. Las Figuras 2-4 y 7 ilustran una realizacion del mecanismo de transmisién 14 acoplado a un motor
eléctrico rotor externo 12 y configurado para alimentar el vaivén de un miembro de desplazamiento de fluidos de la
bomba 19. Las Figuras 5 y 6 ilustran una realizacion del bastidor de soporte 18 configurado para soportar
mecanicamente el motor eléctrico 12 y la bomba 19.

El motor eléctrico 12 incluye el estator 20, el rotor 22 y el arbol 23. En el ejemplo mostrado, el motor eléctrico 12 puede
ser un motor reversible en el que el estator 20 provoca el giro del rotor 22 en cualquiera de las dos direcciones de giro
en torno al eje de motor A (p. ej., en el sentido de las agujas del reloj 0 en sentido contrario a las agujas del reloj), que
puede ser el mismo que el del eje de motor MA mostrado en las Figuras 1A y 1B. El motor eléctrico 12 esta dispuesto
sobre el eje Ay se extiende desde el primer extremo 24 hasta el segundo extremo 26. El primer extremo 24 puede ser
un extremo de salida configurado para proporcionar una salida giratoria del motor 12. El segundo extremo 26 puede
ser un extremo de entrada eléctrica configurado para recibir potencia eléctrica para proporcionarsela al estator 20 para
alimentar el funcionamiento del motor 12. Por ejemplo, se pueden extender uno o mas cables w hacia el extremo de
entrada eléctrica 26 y el estator 20 para proporcionar potencia eléctrica para hacer funcionar el estator 20. El rotor 22
puede estar formado por una carcasa, que tiene un cuerpo cilindrico 28 dispuesto entre la primera pared 30 y segunda
pared 32. El cuerpo cilindrico se extiende axialmente en relacién con el eje de motor A entre las paredes primera y
segunda 30, 32. Las paredes primera y segunda 30, 32 se extienden sustancialmente radialmente hacia dentro desde
el cuerpo cilindrico 28 y hacia el eje de motor A. El cuerpo cilindrico 28 y/o las paredes primera y/o segunda 30, 32
pueden tener aletas 31 que se proyectan radialmente y/o axialmente desde el cuerpo 28 y/o las paredes 30, 32. El
rotor 22 incluye una matriz de imanes permanentes 34 dispuesta sobre la cara circunferencial interna 35. La cara
circunferencial interna 35 puede ser el lado radialmente interno del cuerpo cilindrico 28. La segunda pared 32 puede
tener una brida 36 que se extiende axialmente, configurada para recibirse en un diametro interno del cuerpo cilindrico
28. La segunda pared 32 se puede sujetar al cuerpo cilindrico 28 mediante sujeciones, adhesivo, soldadura, encaje a
presion, encaje por interferencia u otras formas deseadas de conexion. Por ejemplo, unos pernos 37 u otra sujeciéon
puede conectar la pared 32 y el cuerpo cilindrico 28. La segunda pared 32 puede tener una brida anular 38 que se
extiende radialmente en una abertura de diametro interno. La brida anular 38 puede estar giratoriamente acoplada al
arbol 23, tal como por el rodamiento 48. La brida anular 38 puede definir al menos parcialmente un saliente de
recepcién para recibir la pista de rodadura externa 49 del rodamiento 48 y precargar el rodamiento 48. El rotor 22
puede incluir una pluralidad de proyecciones cilindricas 40, 41 que se extienden axialmente desde la primera pared
30. Las proyecciones cilindricas 40, 41 pueden acoplar giratoriamente el rotor 22 al estator 20 y al bastidor de soporte
18.

El rodamiento 42, que tiene una pista de rodadura interna 43, una pista de rodadura externa 44 y elementos rodantes
45, acopla giratoriamente el rotor 22 al estator 20 en el extremo 46 del arbol opuesto al segundo extremo 26. El
rodamiento 48, que tiene una pista de rodadura externa 49, una pista de rodadura interna 50 y elementos rodantes
51, acopla giratoriamente el rotor 22 al estator 20 en el segundo extremo 26.

El bastidor de soporte 18 esta acoplado mecanicamente al rotor 22 en el extremo de salida 24 por medio del
rodamiento 52, que tiene una pista de rodadura externa 53, una pista de rodadura interna 54 y elementos rodantes
55. El rotor 22 puede estar recibido en el bastidor de soporte 18, de tal manera que una porcion del rotor 22 se extiende
hacia el bastidor de soporte 18 y esta radialmente rodeada por una porcién del bastidor de soporte 18. El rodamiento
52 se puede disponer entre el rotor 22 y el bastidor de soporte 18, de tal manera que tanto el rodamiento 52 como el
bastidor de soporte 18 estan posicionados radialmente hacia fuera de la porcion de rotor 22 en el extremo de salida
24. Se puede disponer una arandela elastica ondulada 56 entre el rodamiento 52 y el bastidor de soporte 18. Se puede
disponer una arandela elastica ondulada 57 adicional entre el rodamiento 42 y el arbol 23.
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El bastidor de soporte 18 incluye el bastidor de bomba 58 (se ve mejor en la Figura 5) y el miembro de soporte 60 (se
ve mejor en la Figura 6). Se debe entender que el término miembro se puede referir a una pieza individual o a multiples
piezas fijadas entre si. El bastidor de bomba 58 soporta mecanicamente la bomba 19 y el motor eléctrico 12. El bastidor
de bomba 58 esta acoplado mecénicamente al rotor 22 en el extremo de salida 24 por medio del rodamiento 52. El
bastidor de bomba 58 puede incluir una porcién de carcasa de bomba 62, un cuerpo de bastidor externo 63,
proyecciones 64a, nervaduras de soporte 65, una unién de mango 66 y un buje 67. El miembro de soporte 60
proporciona un bastidor para el motor 12. El miembro de soporte 60 esta acoplado mecanicamente al bastidor de
bomba 58 y al motor 12 y soporta las fuerzas de reaccion tanto de la bomba como del motor eléctrico. El miembro de
soporte 60 se extiende desde el bastidor de bomba 58 en el extremo de salida 24 hasta el arbol 23 en el extremo de
entrada eléctrica 26. El miembro de soporte 60 puede incluir miembros de conexién 68, una placa base 70 y un
miembro de bastidor 72. El miembro de bastidor 72 puede incluir proyecciones 64b, postes de soporte 73, un buje 74,
nervaduras 75 y anillos de soporte 76. La placa base 70 puede incluir postes de soporte 71. El bastidor de bomba 58
y el miembro de bastidor 72 se disponen en extremos axiales opuestos del motor 12 en relacién con el eje A. Un primer
plano que es perpendicular al eje de motor A en un extremo de salida 24 se puede extender a través del bastidor de
bomba 58. Un segundo plano que es perpendicular al eje de motor A en un extremo de entrada 26 se puede extender
a través del miembro de bastidor 72. Los dos planos estan separados axialmente a lo largo del eje de motor Ay no se
cruzan.

El panel de control 13 se puede montar en el bastidor de soporte 18 y estar soportado por este. Especificamente, el
panel de control 13 se puede montar en el miembro de bastidor 72 en un lado axial opuesto del miembro de bastidor
72 desde el motor 12 en relacién con el eje A, de tal manera que el miembro de bastidor 72 separa el panel de control
13 del motor 12 y se dispone directamente entre el panel de control 13 y el motor 12 a lo largo del eje A. El panel de
control 13 puede estar en voladizo del motor 12 por medio del miembro de bastidor 72. El panel de control 13 puede
estar en voladizo del bastidor de soporte 18. En el ejemplo mostrado, el panel de control 13 estd montado en el
miembro de bastidor en los postes de soporte de control 73. Los postes de soporte de control 73 se extienden
axialmente desde el miembro de bastidor 72 y alejandose del motor 12. Los postes de soporte de control 73 pueden
proporcionar directamente un contacto entre elementos térmicamente conductores del miembro de bastidor 72 vy el
panel de control 13, tal como un contacto metal con metal, para facilitar la transferencia térmica, como se expone con
mas detalle mas adelante.

El panel de control 13 puede incluir y/o soportar el controlador 15 y otros diversos elementos de control y/o eléctricos
del sistema de accionamiento 10. El controlador 15 esta operativamente conectado al motor 12, eléctricamente y/o
comunicativamente, para controlar el funcionamiento del motor 12, controlando de ese modo el bombeo de la bomba
de desplazamiento 19. El controlador 15 puede tener cualquier configuracion deseada para controlar el bombeo de la
bomba de desplazamiento 19 y puede incluir una circuiteria de control y una memoria. El controlador 15 esta
configurado para almacenar software, almacenar un codigo ejecutable, implementar una funcionalidad y/o procesar
instrucciones. El controlador 15 esta configurado para realizar cualquiera de las funciones expuestas en el presente
documento, lo que incluye recibir una salida de cualquier sensor mencionado en el presente documento, detectar
cualquier condicion o evento mencionado en el presente documento y controlar el funcionamiento de cualquiera de
los componentes mencionados en el presente documento. El controlador 15 puede tener cualquier configuracion
adecuada para controlar el funcionamiento del sistema de accionamiento 10, controlar el funcionamiento del motor 12,
recopilar datos, procesar datos, etc. El controlador 15 puede incluir hardware, firmware y/o software almacenado, y el
controlador 15 puede estar total o parcialmente montado en una o mas planchas. El controlador 15 puede ser de
cualquier tipo adecuado para funcionar de conformidad con las técnicas descritas en el presente documento. Si bien
el controlador 15 esta ilustrado como una Unica unidad, se entiende que el controlador 15 se puede disponer a través
de una o mas planchas. En algunos ejemplos, el controlador 15 se puede implementar como una pluralidad de
subconjuntos de circuiteria discreta. En algunos ejemplos, el controlador 15 se puede implementar a través de una o
mas ubicaciones, de tal manera que uno o0 mas, pero no todos, componentes que forman el controlador 15 se disponen
en y/o estan soportados por el panel de control 13.

El controlador 15 puede incluir uno 0 mas microprocesadores, procesadores de sefiales digitales (DSP), circuitos
integrados para aplicaciones especificas (ASIC), matrices de puertas programables en campo (FPGA) u otras
circuiterias l6gicas discretas o integradas equivalentes. Se puede configurar una memoria legible por ordenador para
almacenar informacién durante el funcionamiento. En algunos ejemplos, se puede describir la memoria legible por
ordenador como un medio de almacenamiento legible por ordenador. En algunos ejemplos, un medio de
almacenamiento legible por ordenador puede incluir un medio no transitorio. El término "no transitorio" puede indicar
que el medio de almacenamiento no esta incorporado en una onda portadora o una sefial propagada. En determinados
ejemplos, un medio de almacenamiento no transitorio puede almacenar datos que pueden cambiar a lo largo del
tiempo (p. ej., en RAM o caché). La memoria legible por ordenador del médulo de control 14 y/o del controlador 22 del
motor puede incluir memorias volatiles y no volatiles. En los ejemplos de memorias volatiles se pueden incluir
memorias de acceso aleatorio (RAM), memorias dindmicas de acceso aleatorio (DRAM), memorias estaticas de
acceso aleatorio (SRAM) y otras formas de memorias volatiles. En los ejemplos de memorias no volatiles se pueden
incluir discos duros magnéticos, discos 6pticos, memorias FLASH o formas de memorias eléctricamente programables
(EPROM)} o memorias eléctricamente programables y borrables (EEPROM). En algunos ejemplos, la memoria se
utiliza para almacenar instrucciones de programa para su ejecucion por la circuiteria de control. En un ejemplo, la
memoria es utilizada por un software o aplicaciones que discurren por el médulo de control 14 o el controlador 22 del
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motor para almacenar temporalmente informacién durante la ejecucién del programa.

Ademas, se muestra que el panel de control 13 incluye una interfaz de usuario 17. La interfaz de usuario 17 se puede
configurar como un dispositivo de entrada y/o salida. Por ejemplo, la interfaz de usuario 17 se puede configurar para
recibir entradas de una fuente de datos y/o proporcionar salidas relativas al area delimitada y vias de acceso en la
misma. En los ejemplos de interfaz de usuario 17 se pueden incluir uno o mas de una tarjeta de sonido, una tarjeta de
graficos de video, un altavoz, un dispositivo de visualizacién (tal como una pantalla de cristal liquido (LCD}), una
pantalla de diodos emisores de luz (LED), una pantalla de diodos emisores de luz organica (OLED), etc.), una pantalla
tactil, un teclado, un ratén, una palanca de mando, u otro tipo de dispositivo para facilitar la entrada y / o salida de
informacién de una forma comprensible para los usuarios 0 maquinas. Si bien se muestra que la interfaz de usuario
17 esta formada como una porcién del panel de control 13, se debe entender que la interfaz de usuario 17 puede, en
algunos ejemplos, disponerse remotamente con respecto al panel de control 13 y comunicativamente conectada a los
demas componentes, tal como el controlador 15.

El mecanismo de transmisién 14 estéd conectado al motor 12 y a la bomba 19. El mecanismo de transmisién 14 esta
configurado para recibir la salida giratoria del rotor 22 y convertir esa salida giratoria en una entrada lineal, de vaivén
en el miembro de desplazamiento de fluidos 16. En el ejemplo mostrado, el mecanismo de transmisién 14 incluye un
accionador excéntrico 78, un miembro de transmisién 80 y una biela de transmision 82. El accionador excéntrico 78
puede incluir un manguito 83 y una sujecién 84. El miembro de transmisién 80 puede incluir el seguidor 86 y el miembro
de rodamiento 89. La biela de transmision 82 puede incluir una ranura de conexion 90 y un pasador 92.

La bomba 19 incluye un miembro de desplazamiento de fluidos 16 configurado para moverse en vaivén dentro del
cilindro 94 para bombear fluido. En el ejemplo mostrado, el miembro de desplazamiento de fluidos 16 es un pistén
configurado para moverse en vaivén sobre el eje de bomba PA para bombear fluido. Se debe entender, sin embargo,
que el miembro de desplazamiento de fluidos 16 puede tener otras configuraciones deseadas, tal como de diafragma,
émbolo, etc., entre otras opciones. En el ejemplo mostrado, el miembro de desplazamiento de fluidos 16 incluye el
vastago 91 y el conector 93. La bomba 19 incluye un cilindro 94 que esta conectado al bastidor de soporte 18. Se
disponen unas valvulas de retencién 95, 96 dentro del cilindro 94 y regulan el flujo a través de la bomba 19. En el
ejemplo mostrado, la valvula de retencién 95 esta montada en el piston que forma el miembro de desplazamiento de
fluidos 16 para desplazarse con el piston.

El bastidor de soporte 18 soporta el motor 22 y la bomba 19. Como se expone con mas detalle mas adelante, el
bastidor de soporte 18 esta dindAmicamente conectado al rotor 22 por una interfaz de rodamiento y estaticamente
conectado al estator 20. El bastidor de soporte 18 esta estaticamente conectado a la bomba 19. El motor eléctrico 12
esta conectado dinamicamente al bastidor de soporte 18 por medio del rotor 22 y conectado estaticamente al bastidor
de soporte 18 por medio del estator 20. El motor eléctrico 12 esta conectado dinamicamente a la bomba 19 por medio
del miembro de desplazamiento de fluidos 16. La bomba 19 esta conectada estaticamente al bastidor de soporte 18y
conectada dinamicamente al motor eléctrico 12.

En el ejemplo mostrado, el motor 12 es un motor eléctrico que tiene un estator interno 20 y un rotor externo 22. El
motor 12 se puede configurar para ser alimentado por cualquier tipo de potencia deseada, tal como corriente continua
(CC), corriente alterna (CA) y/o una combinacion de corriente continua y corriente alterna. El estator 20 incluye
bobinados de inducido 21 y el rotor 22 incluye imanes permanentes 34. El rotor 22 esta configurado para girar en torno
al eje de motor A en respuesta a sefiales de corriente a través del estator 20. El rotor 22 esta conectado al miembro
de desplazamiento de fluidos 16 en un extremo de salida 24 del rotor 22 por medio del mecanismo de transmisién 14.
El mecanismo de transmision 14 recibe una salida giratoria del rotor 22 y proporciona una entrada lineal, de vaivén al
miembro de desplazamiento de fluidos 16. El bastidor de soporte 18 soporta mecanicamente el motor eléctrico 12 en
el extremo de salida 24 y soporta mecanicamente la bomba de vaivén de desplazamiento de fluidos 19 mediante la
conexion entre el cilindro 94 y la bomba 19. El bastidor de soporte 18 aloja al menos parcialmente el miembro de
desplazamiento de fluidos 16 de la bomba de vaivén 19. En el ejemplo mostrado, el cilindro 94 estd montado en el
bastidor de bomba 58 mediante la abrazadera 25, que recibe una porcién del bastidor de soporte entre un primer
miembro de la abrazadera 25 y un segundo miembro de la abrazadera 25. Por ejemplo, la brida 59 puede estar recibida
recibir entre los dos miembros de la abrazadera 25.

El estator 20 define el eje A del motor eléctrico 12. El estator 20 se dispone alrededor del arbol 23 y esta soportado
por este. El arbol 23 esta montado para ser estacionario en relacién con el eje de motor A durante el funcionamiento.
El estator 20 se fija al arbol 23 para mantener una posicién de estator 20 en relacion con eje de motor A. Se puede
suministrar potencia a los bobinados de inducido 21 mediante una conexion eléctrica hecha en o a través del extremo
de entrada eléctrica 26 del motor eléctrico 12. Cada bobinado 21 puede ser parte de una fase del motor 15. En algunos
ejemplos, el motor 15 puede incluir tres fases. Se puede proporcionar la potencia a cada fase de acuerdo con formas
de onda sinusoidales desfasadas eléctricamente. Por ejemplo, en un motor con tres fases, cada una de ellas puede
recibir una sefial de potencia con un desfase eléctrico de 120 grados con respecto a las demas fases. El arbol 23
puede ser un vastago hueco abierto por el extremo de entrada eléctrica 26 para recibir un cableado eléctrico del
exterior del motor 12. En unas realizaciones alternativas, el arbol 23 puede ser macizo, puede tener una chaveta, tener
forma de D u otro disefio similar. En algunas realizaciones, el arbol 23 puede estar definido por una pluralidad de
secciones transversales cilindricas tomadas en perpendicular al eje A que tienen diametros variables para acomodar
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el acoplamiento mecanico con el bastidor de soporte 18 en el extremo de entrada eléctrica 26 del arbol 23 y el
acoplamiento con el rotor 22 en un extremo axialmente opuesto 46 del arbol 23. Por ejemplo, un primer extremo del
arbol 23 se puede disponer radialmente entre el estator 20 y el rotor 22 y tener mayor diametro que el extremo
axialmente opuesto 46 para recibir entradas eléctricas.

El rotor 22 se dispone coaxialmente con el estator 20 y alrededor del estator 20 y esta configurado para girar en torno
al eje A. El rotor 22 puede estar formado a partir de una carcasa que tiene un cuerpo cilindrico 28 que se extiende
entre la primera pared 30 y la segunda pared 32, de tal manera que el rotor 22 esté posicionado para extenderse
alrededor de tres lados del estator 20. El rotor 22 incluye una matriz de imanes permanentes 34. La matriz de imanes
permanentes 34 se puede disponer sobre una cara circunferencial interna 35 del cuerpo cilindrico 28. Un entrehierro
separa la matriz de imanes permanentes 34 del estator 20 para permitir el giro del rotor 22 con respecto al estator 20.
El rotor 22 puede solapar el estator 20 y el arbol 23 sobre una extensién radial completa del estator 20 y del arbol 23
en el extremo de salida 24 del motor eléctrico 12. En algunos ejemplos, €l rotor 22 puede encerrar completamente al
estator 20 y al arbol 23 en el extremo de salida 24 del motor eléctrico 12. El rotor 22 puede solapar parcial o
completamente al estator 20 sobre una extensién radial del estator 20 en el extremo de entrada eléctrica 26 del motor
eléctrico 12. La segunda pared 32 se extiende desde el cuerpo cilindrico 28 radialmente hacia dentro, hacia el arbol
23. El arbol 23 se puede extender a través de una abertura de la segunda pared 32 concéntrica al arbol 23 y se puede
extender axialmente hacia fuera de la segunda pared 32 en direccion axial AD2. La segunda pared 32 esta radialmente
separada del arbol 23, por el rodamiento 48 en el ejemplo mostrado, en el extremo de entrada eléctrica 26 del motor
eléctrico 12 para permitir el giro del rotor 22 con respecto al arbol 23.

De manera general, el estator 20 genera campos electromagnéticos que interactiian con una pluralidad de elementos
magnéticos del rotor 22 para girar el rotor 22 en torno al estator 20. De manera mas especifica, el estator 20 incluye
una pluralidad de bobinados 21 que genera campos electromagnéticos. Los campos electromagnéticos generados por
los bobinados 21 estan dirigidos radialmente hacia fuera, hacia el rotor 22. El rotor 22 incluye una pluralidad de imanes
permanentes 34, distribuidos circunferencialmente dentro del rotor 22, o bien una pluralidad de bobinados que
magnetizan temporalmente un material metalico, de los cuales ambos estan distribuidos circunferencialmente dentro
del rotor 22. En cualquier configuracion del rotor 22, los campos electromagnéticos generados por la pluralidad de
solenoides 21 del estator 20 atraen y/o repelen a los elementos magnéticos del rotor 22 para girar el rotor 22 en torno
al estator 20.

Las paredes primera y/o segunda 30, 32 del rotor 22 pueden formarse integralmente con el cuerpo cilindrico 28 o
pueden sujetarse mecanicamente al cuerpo cilindrico 28. La conexién mecanica al cuerpo cilindrico 28 se puede
formar de cualquier manera deseada, tal como mediante sujeciones, encaje por interferencia, soldadura, adhesivo,
etc. El rotor 22 se forma de tal manera que un extremo cerrado del rotor 22 esta orientado hacia el eje PA de vaivén
de la bomba 19 y de tal manera que un extremo abierto del rotor 22 esté orientado hacia el panel de control 13. El
extremo cerrado del rotor 22 (formado por la pared 30) mira hacia la bomba 19 y el extremo abierto (formado por la
pared 32, que esta abierto para facilitar las conexiones eléctricas) esta orientado alejandose de la bomba 19 a lo largo
del eje de motor A. El extremo abierto del rotor 22 esta orientado hacia el panel de control 13. En el ejemplo mostrado,
la abertura a través de la pared 32 esta abierta hacia el espacio que hay directamente entre el panel de control 13 y
el motor 22.

La primera pared 30 puede tener un grosor ahusado y/o puede estar en angulo entre el arbol 23 y el cuerpo cilindrico
28. La primera pared 30 puede tener un grosor ahusado, aumentando el grosor en una direccion radial desde el cuerpo
cilindrico 28 hacia el eje A. En el ejemplo mostrado, la cara orientada axialmente de la primera pared 30 esta
contorneada de tal manera que primera pared 30 esta abovedada hacia fuera en una primera direccién axial. En el
ejemplo mostrado, la primera pared 30 esta formado integralmente con el cuerpo cilindrico 28.

En el ejemplo mostrado, la segunda pared 32 se forma por separado del cuerpo cilindrico 28 y se conecta al cuerpo
cilindrico 28. En el ejemplo mostrado, la segunda pared 32 se sujeta a una porcion de diametro externo del cuerpo
cilindrico 28 con una pluralidad de sujeciones, de manera mas especifica, con pernos 37. La segunda pared 32 puede
incluir una brida 36 que se extiende axialmente en un extremo radialmente externo, que puede formar un encaje
deslizante con un diametro interno del cuerpo cilindrico 28. La brida 36, que se extiende axialmente, alinea la segunda
pared 32 con el cuerpo cilindrico 28 para proporcionar una correcta alineacién durante el ensamblaje e impedir que el
rotor 22 se desequilibre debido a una mala alineacion. La brida 36 que se extiende axialmente facilita la concentricidad
entre el cuerpo cilindrico 28 y la segunda pared 30. La brida 36 que se extiende axialmente puede ser anular. El cuerpo
cilindrico 28 y/o una o ambas de las paredes primera y segunda 30, 32 pueden incluir una 0 méas aletas 31 que se
extienden hacia fuera (axialmente y/o radialmente) para empujar el aire a medida que gira el rotor 22. Las aletas 31
se pueden utilizar, por ejemplo, para dirigir el aire de refrigeracion hacia el panel de control 13. Las aletas 31 se pueden
formar a partir de material térmicamente conductor para que actien como disipadores térmicos para conducir el calor
lejos del motor 12.

Los rodamientos 42, 48 y 52 se disponen coaxialmente en el eje giratorio A, de tal manera que los miembros giratorios
de los rodamientos 42, 48, y 52 giren sobre el eje giratorio A. Los rodamientos 42, 48, y 52 pueden ser sustancialmente
similares en tamafio o pueden variar en tamafio para soportar diferentes cargas y adaptarse a las limitaciones de
espacio. Los rodamientos 42 y 48 pueden ser sustancialmente similares en tamafio, si bien en el extremo de salida 24
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el rodamiento 52 puede ser mas grande para adaptarse a la carga de vaivén que recibe el rotor 22 en el extremo de
salida 24. En algunos ejemplos, todos de los tres rodamientos 42, 48, 52 pueden tener diferentes tamafios. En el
ejemplo mostrado, el rodamiento de extremo 52 es mayor que el rodamiento de extremo 48, y el rodamiento de extremo
48 es mayor que el rodamiento intermedio 42. Los elementos rodantes de los rodamientos 42, 48 y 52 pueden variar
en posicion radial desde el eje A. Los elementos rodantes 55 del rodamiento 52 se pueden disponer en un primer radio
R1 desde el eje giratorio A del motor eléctrico 12, los elementos rodantes 51 del rodamiento 48 se pueden disponer
en un segundo radio R2 desde el eje giratorio A, y los elementos rodantes 45 del rodamiento 42 se pueden disponer
en un tercer radio A3 desde el eje giratorio A. Como se ha ilustrado en la Figura 4A, el primer radio R7 puede ser
mayor que un segundo radio R2 y un tercer radio R3 puede ser mayor que el segundo radio R2y menor que el primer
radio R1. En algunos ejemplos, el segundo radio R2 es uno de mayor que es igual que el tercer radio R3. La primera
pared 30 puede estar giratoriamente acoplada a un lado radialmente interno del arbol 23 por medio del rodamiento 42
en el extremo de arbol 46. El rodamiento 42 incluye una pista de rodadura interna 43, una pista de rodadura externa
44 y elementos rodantes 45. En algunos ejemplos, el rodamiento 42 puede ser un rodamiento de bolas o de rodillos
en el que los elementos rodantes 45 estan formados por miembros cilindricos o por bolas. La primera pared 30 se
puede acoplar a la pista de rodadura interna 43. El estator 20 se puede acoplar a la pista de rodadura externa 44, tal
como mediante el arbol 23 que interactia con la pista de rodadura externa 44. Los elementos rodantes 45 permiten el
giro del rotor 22 con respecto al estator 20. El rodamiento 42 soporta el rotor 22 giratoriamente en relacion con el
estator 20 y mantiene el entrehierro entre la matriz de imanes permanentes 34 y el estator 20, equilibrando de ese
modo el motor 12. Se puede proporcionar un rodamiento 42 para garantizar que el estator 20 y el rotor 22 desvien la
misma cantidad a través de cada ciclo de bomba, de tal manera que con cada carga de bombeo arriba y abajo, se
mantenga el entrehierro entre el estator 20 y el rotor 22 y el rotor 22 no entre en contacto con el estator 20. El
rodamiento 42 minimiza la longitud no soportada del rotor 22 y proporciona un soporte intermedio entre el rodamiento
52 y el rodamiento 48. En algunos ejemplos, el rodamiento 42 puede soportar la carga del par generado por el motor
eléctrico 12. El rodamiento 42 puede alinear principalmente el estator 20 y el rotor 22 mientras experimenta cargas de
reaccién minimas de la bomba. El radio A3 del rodamiento 42 se puede determinar por el tamario del arbol 23 en el
extremo de arbol 46, dado que el rodamiento 42 se posiciona en el interior del arbol 23.

Se puede considerar que los componentes se solapan axialmente cuando los componentes se disponen en una
posicion comin a lo largo de un eje (p. €j., a lo largo del eje de motor A para el arbol 23 y la pared 30} de tal manera
que una linea radial que proyecta ese eje se extiende a través de cada uno de esos componentes solapados
axialmente. De manera similar, se puede considerar que los componentes se solapan radialmente cuando los
componentes se disponen en posiciones comunes espaciadas desde el gje (p. €j., en relacién con el eje de motor A
para el arbol 23 y la pared 30) de tal manera que una linea axial paralela al eje se extiende a través de cada uno de
es0s componentes solapados radialmente.

La primera pared 30 del rotor 22 se puede extender hacia el arbol 23 en el extremo de salida 24, de tal manera que
una porcién del arbol 23 y una porcién de la primera pared 30 se solapan radialmente. Como tal, una linea axial
paralela al eje A se puede extender a través de cada una de la primera pared 30 y el arbol 23. La proyeccion cilindrica
40 del rotor 22 se puede extender en direccion axial AD2 desde el extremo de salida 24 del motor 12 y hacia el arbol
23 en el extremo de arbol 46. Como tal, la proyeccion cilindrica 40 se extiende desde un extremo frontal de la carcasa
del rotor 22 y axialmente alejandose del bastidor de bomba 58. La proyeccion cilindrica 40 es coaxial con el rotor 22 y
el estator 20 en el eje giratorio A y gira en torno al eje giratorio A. La proyeccion cilindrica 40 se puede extender hacia
el arbol 23 de tal manera que la proyeccion cilindrica 40 se solapa axialmente con el arbol 23. Como tal, una linea
radial que se extiende desde el eje A puede pasar a través de cada uno de la proyeccion cilindrica 40 y del arbol 23.
La proyeccion cilindrica 40 esta acoplada giratoriamente al arbol 23 por el rodamiento 42. Una superficie del diametro
externo de la proyeccién cilindrica 40 se puede acoplar a |a pista de rodadura interna 43, de tal manera que el rotor
22 se encuentre dentro del rodamiento 42. El &rbol 23 se puede acoplar a la pista de rodadura externa 44. En algunas
realizaciones, al menos una porcién de cada uno de la proyeccion cilindrica 40 y del rodamiento 42 puede solapar
axialmente una porcién de la matriz de imanes permanentes 34 y, en algunos ejemplos, el estator 20. En una
realizacion alternativa, una primera pared 30 se puede acoplar giratoriamente a un diametro externo del arbol 23, de
tal manera que el rotor 22 se acopla a una pista de rodadura externa 44 y el arbol 23 se acopla a una pista de rodadura
interna 43.

El rotor 22 se puede acoplar giratoriamente al estator 20 en el extremo de entrada eléctrica 26 por medio del
rodamiento 48. El rodamiento 48 incluye una pista de rodadura externa 49, una pista de rodadura interna 50 y
elementos rodantes 51. El rotor 22 se puede acoplar a la pista de rodadura externa 49 y el arbol 23 se puede acoplar
a la pista de rodadura interna 50. Los elementos rodantes 51 permiten el giro del rotor 22 con respecto al estator 20,
de tal manera que el rotor 22 se encuentre fuera del rodamiento 48. En algunos ejemplos, el rodamiento 48 puede ser
un rodamiento de bolas o de rodillos en el que los elementos rodantes 51 son miembros cilindricos o bolas. La segunda
pared 32 se puede acoplar a una superficie del diametro externo de la pista de rodadura externa 49 y se puede
extender alrededor de una cara de extremo axialmente externo de |a pista de rodadura externa 49. La segunda pared
32 puede incluir una brida anular 38, que se proyecta radialmente hacia dentro desde el rotor 22 hacia el eje A. La
brida anular 38 se puede extender radialmente hacia dentro en relacién con la superficie del diametro externo de la
pista de rodadura externa 49. La brida 38 puede solapar radialmente y apoyarse sobre la cara de extremo axialmente
externo de la pista de rodadura externa 49. La brida 38 se puede extender para solapar radialmente y apoyarse sobre
la totalidad de una cara de extremo externo axialmente circunferencial de la pista de rodadura externa 49. El arbol 23
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se puede extender a través del rotor 22 en el extremo de entrada eléctrica 26 y puede proyectarse axialmente hacia
fuera del rodamiento 48 en direccién axial AD2 para permitir que el arbol 23 se acople con el bastidor de soporte 18,
tal como por medio del miembro de soporte 60. El radio R2 del rodamiento 48 se puede determinar por el tamafio del
arbol 23 en el extremo de entrada 26 y en reaccién a las cargas de la bomba generadas durante el funcionamiento.

El rodamiento 52 puede soportar tanto cargas dinamicas del motor como las fuerzas de reacciéon de la bomba
generadas por el vaivén del miembro de desplazamiento de fluidos 16 durante el bombeo. El rodamiento 48 puede
soportar tanto cargas dinamicas del motor como las cargas de reaccion de la bomba generadas por el vaivén del
miembro de desplazamiento de fluidos 16 durante el bombeo.

Las fuerzas de reaccién de la bomba experimentadas por el rodamiento 48 estan en una direccion axial generalmente
opuesta (PAD1, PAD2) en comparacion con las fuerzas de reaccion de la bomba experimentadas simultdneamente
por el rodamiento 52. Por ejemplo, el rodamiento 52 experimenta una fuerza de reaccion ascendente de la bomba
provocada por el miembro de desplazamiento de fluidos 16 al accionarse a través de una carrera descendente,
mientras que el rodamiento 48 experimenta una fuerza de reaccién descendente de la bomba durante la carrera
descendente. De manera similar, el rodamiento 52 experimenta una fuerza de reaccion descendente de la bomba
provocada por el miembro de desplazamiento de fluidos 16 al ser accionado a través de una carrera ascendente,
mientras que el rodamiento 54 experimenta una fuerza de reaccién ascendente de la bomba durante la carrera
ascendente. Las cargas de reaccién de la bomba se transmiten a través del rodamiento 52 al bastidor de soporte 18.

En algunas realizaciones, se puede omitir uno 0 ambos rodamientos 42 y 48 del sistema de accionamiento 10. En
tales realizaciones, el rotor 22 puede estar totalmente separado de y sin acoplamiento mecanico al estator 20 y al
arbol 23 por los tres lados. La primera pared 30 en el extremo de salida 24 se puede extender a través del eje A para
cubrir totalmente una extension radial del estator 20 y del arbol 23 en un extremo de salida 24, mientras se mantiene
una separacién axial y radial del estator 20 y del arbol 23. El arbol 23 se puede extender a través de la segunda pared
32 y puede estar radialmente separado de la misma por un hueco para permitir el giro del rotor 22 con respecto al
arbol 23 en ausencia del rodamiento 48. En tales configuraciones, el giro del rotor 22 puede estar soportado por el
acoplamiento de un rodamiento entre el rotor 22 y el bastidor de bomba 58 (expuesto mas adelante en el presente
documento), solo 0 combinado con uno de los rodamientos 42 y 48.

El rotor 22 esta acoplado mecanicamente al bastidor de soporte 18 en el extremo de salida 24 por medio del
rodamiento 52. El rodamiento 52 incluye una pista de rodadura interna 54, una pista de rodadura externa 53 y
elementos rodantes 55. El rodamiento 52 puede ser un rodamiento de bolas o de rodillos en el que los elementos
rodantes 55 son miembros cilindricos o bolas. El rotor 22 puede estar recibido en el bastidor de bomba 58, de tal
manera que una porcion del rotor 22 se extiende hacia el bastidor de bomba 58 y esté radialmente rodeada por una
porcion del bastidor de bomba 58. El rodamiento 52 se puede disponer entre el rotor 22 y el bastidor de bomba 58, de
tal manera que tanto el rodamiento 52 como el bastidor de bomba 58 estan posicionados radialmente hacia fuera del
rotor 22 en el extremo de salida 24. El rotor 22 se puede acoplar a la pista de rodadura interna 54 y el bastidor de
bomba 58 se puede acoplar a la pista de rodadura externa 53, de tal manera que el rotor 22 se mueva encuentre del
rodamiento 52. Los elementos rodantes 55 permiten el movimiento giratorio del rotor 22 en relacién con el bastidor de
bomba 58.

El rodamiento 52 esta posicionado cerca del mecanismo de transmisién 14 y experimenta mas directamente la carga
de la bomba generada por el vaivén del miembro de desplazamiento de fluidos 16 y transmitida por medio del rotor 22
y, de manera mas especifica, la proyeccion cilindrica 41 a la que esta acoplado el mecanismo de transmisién 14. El
rodamiento 52 puede tener un radio R1 relativamente grande en comparacién con otros rodamientos de soporte del
motor (p. €j., los rodamientos 42, 48) para adaptarse tanto a la carga de la bomba generada por el vaivén del miembro
de desplazamiento de fluidos 16 como a la carga del par generado por el motor eléctrico 12. El rodamiento 52 puede
soportar tanto la carga dindmica del motor, incluyendo la carga del par generado por el motor eléctrico 12, como una
carga ascendente de la bomba generada sustancialmente a lo largo del eje de bomba PA por el vaivén del miembro
de desplazamiento de fluidos 16 durante el bombeo. El motor eléctrico 12 puede experimentar tales cargas de reaccién
de la bomba y son particularmente notables en configuraciones de transmisién directa, que excluyen engranajes
intermedios entre el rotor 22 y el mecanismo de transmisién 14. Por ejemplo, el sistema de accionamiento 10 mostrado
en las Figuras 2-4 tiene una configuracién de transmision directa.

El rotor 22 puede incluir una proyeccion cilindrica 41 que se extiende en direccién axial AD1 desde la pared 30 del
rotor 22. La proyeccion cilindrica 41 se puede extender axialmente hacia fuera en direcciéon AD1 desde el extremo de
salida 24 o extremo frontal del motor eléctrico 12 y se puede extender hacia una abertura en el bastidor de bomba 58.
La proyeccion cilindrica 41 esta centrada sobre el eje giratorio A y gira en torno al eje giratorio A con el rotor 22. El
rodamiento 52 se puede disponer en una porcién del diametro externo de la proyeccion cilindrica 41 para acoplar el
rotor 22 al bastidor de bomba 58 mediante la proyeccion cilindrica 41. La proyeccion cilindrica 41 se puede acoplar a
la pista de rodadura interna 54 y el bastidor de bomba 58 se puede acoplar a |a pista de rodadura externa 53. La pista
de rodadura interna 54 se puede disponer sobre una superficie del diametro externo de la proyeccion cilindrica 41.
Los elementos rodantes 55 permiten el movimiento giratorio del rotor 22 en relacién con el bastidor de bomba 58. La
proyeccion cilindrica 41 se puede extender al menos parcialmente hacia el bastidor de bomba 58 a lo largo del eje A.
En algunos ejemplos, la proyeccién cilindrica 41 no se extiende totalmente a través del bastidor de bomba 58 de tal
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manera que la proyeccion cilindrica 41 no se proyecta en la primera direccion axial AD1 mas alla de la estructura del
bastidor de bomba 58. En algunos ejemplos, la proyeccion cilindrica 41 se extiende totalmente a través de bastidor de
bomba 58, de tal manera que una porcién de la proyeccién cilindrica 41 se proyecta en direccién axial AD1 mas alla
de la estructura del bastidor de bomba 58.

Tal como se usa en el presente documento, la expresién "axialmente externo" se refiere a una superficie que mira
hacia fuera del motor eléctrico 12 (es decir, alejandose del estator 20 a lo largo del eje A) y la expresién "axialmente
interno" se refiere a una superficie que mira hacia una porcién interna (es decir, hacia el estator 20 a lo largo del eje
A) del motor eléctrico 12. Una porcién de una cara de extremo axialmente externo de la pared 30 puede solaparse
radialmente con y apoyarse sobre una cara de extremo orientada axialmente de la pista de rodadura interna 54
(orientada en direccion axial AD2 en el ejemplo mostrado). La pared 30 puede formar de ese modo un soporte para el
rodamiento 52. La porcién de la cara de extremo axialmente externo de la pared 30 se puede extender radialmente
hacia fuera desde la proyeccion cilindrica 41 y totalmente de manera anular alrededor de la proyeccién cilindrica 41
para solapar radialmente y apoyarse sobre |a totalidad de una cara de extremo interno axialmente circunferencial de
la pista de rodadura interna 54. Por ejemplo, la pared 30 puede incluir una proyeccién anular que se extiende
axialmente que circunscribe la proyeccion cilindrica 41 y se extiende aproximadamente igual o menor que la altura de
la pista de rodadura interna 54 para interactuar con la pista de rodadura interna 54. La proyeccién esta configurada
para fijar una ubicacion axialmente interna del rodamiento 52 y para separar axialmente la pared 30, que gira, desde
la pista de rodadura externa 53, que es estacionaria.

Los rodamientos 42, 48, y 52 pueden estar previamente cargados por el bastidor de bomba 58 y el miembro de soporte
60. El bastidor de bomba 58 puede solapar radialmente una cara de extremo axial del rodamiento 52. El miembro de
bastidor 72 del miembro de soporte 60 puede solapar radialmente una cara de extremo axial del rodamiento 48. Se
aplica una fuerza axial hacia dentro en las caras de extremo axial de los rodamientos 52 y 48 a medida que se
comprimen los rodamientos 52, 42 y 48 entre el bastidor de bomba 58 y el miembro de bastidor 72 cuando el miembro
de soporte 60 esta afianzado para conectar los miembros de bastidor 58, 72 entre si. Se aplica una fuerza axial hacia
dentro en la direccion AD2 en la cara de extremo axial que se extiende radialmente del rodamiento 52 v,
especificamente, en la cara de extremo axial externo de la pista de rodadura externa 53. Se aplica una fuerza axial
hacia dentro en la direccion AD1 en la cara de extremo axial que se extiende radialmente del rodamiento 48 v,
especificamente, en la cara de extremo axial externo de la pista de rodadura interna 50. Las fuerzas axiales precargan
los rodamientos 42, 48 y 52 para eliminar el juego de los rodamientos 42, 48 y 52 durante el funcionamiento del sistema
de accionamiento 10. Se pueden utilizar arandelas elasticas onduladas para reducir el ruido del rodamiento. En
algunas realizaciones, se puede disponer una primera arandela elastica ondulada 56 entre el bastidor de bomba 58 y
la cara de extremo axial de la pista de rodadura externa 53 del rodamiento 52 en el extremo de salida 24. Se puede
disponer una segunda arandela elastica ondulada 57 entre una porcion del arbol 23 y una cara de extremo axial de la
pista de rodadura externa 44 del rodamiento 42. Como alternativa o adicionalmente, se puede disponer una arandela
elastica ondulada entre una porcién del arbol 23 y una cara de extremo axial de la pista de rodadura interna 50 del
rodamiento 48.

La colocacion del rodamiento del sistema de accionamiento 10 proporciona ventajas significativas. Los rodamientos
52 y 48 reaccionan a las cargas de reaccion de la bomba generadas durante el bombeo. Los rodamientos 52, 48
facilitan una configuracién de transmision directa del sistema de accionamiento 10. Los rodamientos 52 y 48 estabilizan
el rotor 22 para facilitar la conexién de transmision directa al miembro de desplazamiento de fluidos 16. Las fuerzas
de reaccién de la bomba experimentadas en el extremo de salida 24 y el extremo de entrada 26 por los rodamientos
52, 48 se transmiten a la porcién del bastidor de soporte 18 conectada a una peana o a otro sistema de accionamiento
10 que lo soporta de otro modo sobre una superficie de soporte. En el ejemplo mostrado, las fuerzas de reaccion de
la bomba se transmiten a una placa base 70 por medio del bastidor de bomba 58, del miembro de bastidor 72 y de los
miembros de conexion 68, que equilibran las fuerzas a través del bastidor de soporte 18. La placa base 70 reacciona
a las fuerzas, tales como una peana conectada a las monturas 71 y las fuerzas se transmiten de ese modo lejos del
motor 12. Se reacciona a todas las fuerzas de la bomba y del motor por medio de la placa base 70, que puede formarse
integralmente con o estar conectada directamente al bastidor de bomba 58 y estd acoplada mecéanicamente al arbol
de motor 23 por medio del miembro de bastidor 72. La conexién equilibra el motor 12, proporcionando una vida mas
larga, menos desgaste, menos tiempos de inactividad, un funcionamiento mas eficiente y un ahorro de costes. El
rodamiento 42 alinea aun mas el rotor 22 sobre el eje de bomba A. El rodamiento 42 minimiza la envergadura no
soportada del rotor 22, alineando el rotor 22 e impidiendo un contacto no deseado entre el rotor 22 y el estator 20. El
rodamiento 42 aumenta de ese modo la vida operativa del motor 12.

El bastidor de soporte 18 soporta mecanicamente el motor eléctrico 12 en el extremo de salida 24 y aloja al menos
parcialmente el miembro de desplazamiento de fluidos 16. El bastidor de soporte 18 puede estar acoplado
mecanicamente tanto al rotor 22 como al estator 20. El bastidor de soporte 18 puede estar acoplado mecanicamente
al rotor 22 en el extremo de salida 24 y acoplado mecanicamente al arbol 23 en el extremo de entrada eléctrica 26.
Como tal, el bastidor de soporte 18 se puede extender totalmente alrededor del motor 12 y acoplarse a extremos
axialmente opuestos del motor 12 para soportar el motor 12. El arbol 23 esta acoplado mecanicamente al bastidor de
soporte 18 para fijar el estator 20 en relacién con el bastidor de soporte 18. El arbol 23 esta fijo con respecto al bastidor
de soporte 18, de tal manera que el estator 20, que esta fijado al arbol 23, no gira en relacién con el bastidor de soporte
18 o el gje giratorio A del motor.
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El miembro de soporte 60 se puede extender alrededor del exterior del rotor 22 desde el bastidor de bomba 58 hasta
el arbol 23 para conectar el bastidor de bomba 58 al arbol 23, de tal manera que el estator 20, por medio del miembro
de soporte 60, esté fijo en relacién el con bastidor de soporte 18. El miembro de soporte 60 puede sujetarse de manera
amovible al arbol 23. El miembro de soporte 60 fija el arbol 23 al bastidor de bomba 58 para impedir un movimiento
relativo entre el estator 20 y el bastidor de soporte 18. Ni el arbol 23 ni el estator 20 estan fijados al bastidor de soporte
18 en el extremo de salida 24. En su lugar, se dispone una porcion del rotor 22 axialmente entre y separando el arbol
23y el estator 20 del bastidor de soporte 18. Como tal, el motor 12 esta soportado dinamicamente por el bastidor de
soporte 18 en el extremo de salida 24 y soportado estaticamente por el bastidor de soporte 18 en el extremo de entrada
26.

El miembro de soporte 60 se puede extender desde una ubicacion radialmente hacia dentro del exterior del cuerpo
cilindrico 28 del rotor 22 hasta una ubicacion radialmente hacia fuera del cuerpo cilindrico 28. El miembro de soporte
60 se puede extender circunferencialmente alrededor del rotor 22 con suficiente espaciamiento radial desde el mismo
como para permitir que el rotor 22 gire sin obstrucciones dentro del miembro de soporte 60. En el ejemplo mostrado,
el bastidor de soporte 18 no encierra completamente al rotor 22. Se debe entender que nos todos los ejemplos estan
asi limitados. En el ejemplo mostrado, no existe ninguna parte entre el bastidor de soporte 18 y el exterior del rotor 22.
Por tanto, el bastidor de soporte 18 permite un flujo de aire a través de si mismo y sobre el rotor 22.

El miembro de soporte 60 incluye uno o mas miembros de conexioén 68, placa base 70 y miembro de bastidor 72. Se
debe entender que cada miembro de conexion 68 puede estar formado por un Unico componente o por multiples
componentes fijados entre si. Cada miembro de conexién 68 también puede denominarse conector. La placa base 70
también puede denominarse conector. Los miembros de conexién 68 y la placa base 70 se extienden a través del
cuerpo cilindrico 28 y estan espaciados del mismo. El miembro de bastidor 72 se dispone en el extremo de entrada
eléctrica 26 y se acopla al arbol 23. El miembro de bastidor 72 también puede denominarse extremo de bastidor. El
miembro de bastidor 72 se extiende radialmente con respecto al eje de motor A y esta acoplado mecanicamente a los
miembros de conexion 68 y a la placa base 70. Los miembros de conexioén 68 y la placa base 70 se pueden extender
axialmente hacia fuera desde el bastidor de bomba 58 en direccion axial AD2. Los miembros de conexién 68, 70 estan
espaciados radialmente del cuerpo cilindrico 28. Los miembros de conexion 68 del miembro de soporte 60 se pueden
extender paralelos al eje de motor A o pueden estar en angulo de tal manera que un extremo del miembro de conexién
68 en el extremo de salida 24 puede estar circunferencialmente desplazado en torno al eje A desde un extremo del
miembro de conexion en el extremo de entrada eléctrica 26.

El miembro de bastidor 72 del miembro de soporte 60 se puede extender sustancialmente paralelo a la segunda pared
32 del rotor 22 y puede estar axialmente espaciado del mismo. El miembro de bastidor 72 se puede disponer
sustancialmente paralelo al bastidor de bomba 58. El miembro de bastidor 72 se extiende desde el arbol 23 hasta una
ubicacién radialmente hacia fuera del cuerpo cilindrico 28 conde el miembro de bastidor 72 se junta con los miembros
de conexion 68 y la placa base 70. El miembro de bastidor 72 se fija al arbol 23.

El miembro de soporte 60 conecta al bastidor de bomba 58 en el extremo de salida 24. El miembro de soporte 60
puede conectarse al bastidor de bomba 58 en una o més ubicaciones radialmente hacia fuera del cuerpo cilindrico 28
0 en una o mas ubicaciones radialmente hacia dentro del cuerpo cilindrico 28 y a continuacién, extenderse radialmente
hasta una ubicacién radialmente hacia fuera del cuerpo cilindrico 28. EI miembro de soporte 60 fija una ubicacién axial
del estator 20 con respecto al rotor 22 y el eje de bomba PA y afianza axialmente los componentes del motor eléctrico
12 entre si a lo largo del eje de motor A. El miembro de soporte 60 puede ser un cuerpo unitario o puede incluir
multiples componentes sujetos entre si y capaces de conectar el estator 20 al bastidor de bomba 58 para mantener el
estator 20 en una ubicacién axial fija en relacion con el rotor 22 y el bastidor de bomba 58 en el eje A.

En una realizacién no limitativa, los miembros de conexién 68 pueden ser tirantes, que pueden estar espaciados
circunferencialmente alrededor de una porcién superior del motor 12. Los tirantes se pueden montar de manera
amovible en uno o ambos del bastidor de bomba 58 y del miembro de bastidor 72. La placa base 70 puede ser una
placa base o escuadra sustancialmente solida dispuesta debajo de una porcién inferior del motor 12. La placa base
70 puede tener una anchura sustancialmente igual a la anchura de una porcién de la carcasa de bomba 62. En algunas
realizaciones, la placa base 70 puede tener una anchura sustancialmente igual o mayor que un diametro del cuerpo
cilindrico 28 del rotor 22.

El miembro de bastidor 72 puede incluir el buje 74. El miembro de bastidor 72 se puede acoplar de manera amovible
al arbol 23. Por ejemplo, el miembro de bastidor 72 puede estar armado de manera deslizante con el arbol 23. En
algunos ejemplos, el miembro de bastidor 72 se puede fijar al arbol 23. Por ejemplo, el buje 74 del miembro de bastidor
72 se puede empernar al &rbol 23 o afianzar al &rbol 23 con una tuerca de retencién (no mostrada). Los miembros de
conexién 68 y la placa base 70 se pueden afianzar al miembro de bastidor 72 y puede fijar el buje 74 al arbol 23.

Ademas de proporcionar un soporte mecanico al motor 12, el miembro de soporte 60 puede conducir el calor lejos del
motor 12 durante el funcionamiento. El arbol 23 se extiende a través del rotor 22 y axialmente hacia fuera desde el
rotor en el extremo de entrada eléctrica 26 y puede proyectarse en direccion axial AD2 hacia fuera del rodamiento 48.
La porcién que se extiende axialmente mas alla del rodamiento 48 se puede conectar con el miembro de soporte 60 y
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proporcionar una ruta de conduccion de transferencia térmica desde el estator 20 hasta el miembro de soporte 60 y
lejos del motor eléctrico 12. De manera mas especifica, el miembro de bastidor 72 se fija al arbol y con una relacion
de intercambio térmico con el mismo. Como se expone con mas detalle mas adelante, el miembro de bastidor 72 esta
configurado para conducir calor tanto desde el motor 12 como desde el panel de control 13, que son los principales
componentes generadores de calor del sistema de accionamiento 10.

Tanto el arbol 23 como el miembro de soporte 60 pueden estar formados con un material térmicamente conductor
(p- €j., metal). El arbol 23 se puede colocar en contacto directo con el miembro de soporte 60 (p. €j., con el miembro
de bastidor 72) para proporcionar una trayectoria directa de conduccién de calor para canalizar el calor lejos del motor
12. Como se ha ilustrado en la Figura 4, el arbol 23 solapa axialmente el estator 20 a lo largo de toda la longitud axial
del estator 20. El arbol 23 es capaz de extraer calor del estator 20 y conducir el calor hacia el extremo de entrada
eléctrica 26 y axialmente hacia fuera del estator 20. El arbol 23 transfiere calor al miembro de bastidor 72 por medio
de una conduccién en ubicaciones donde el miembro de bastidor 72 esté en contacto con el arbol 23. Como tal, la via
de paso de conduccién para la transferencia de calor desde el estator 20 se extiende a través del arbol 23 hasta el
miembro de bastidor 72. En algunas realizaciones, el miembro de bastidor 72 puede estar en contacto fijo tanto con
una superficie que se extiende axialmente del arbol 23 como con una cara de extremo que se extiende radialmente
del arbol 23. Por ejemplo, una porcién del miembro de bastidor 72, tal como un labio que se extiende desde el buje
74, se puede extender radialmente sobre un extremo del arbol 23 para aumentar el area superficial de contacto directo
y transferir calor lejos del arbol 23 y lejos del motor eléctrico 12. Se puede seleccionar la forma y el area superficial
del miembro de bastidor 72 para facilitar la transferencia térmica lejos del motor eléctrico 12.

La Figura 5 muestra una vista isométrica frontal de una realizacién del bastidor de bomba 58 con la placa base 70. El
bastidor de bomba 58 y la placa base 70 pueden formarse integralmente, tal como, por ejemplo, moldeo como
componente unitario o pueden formar parte integral a partir de multiples componentes fijados mecanicamente entre
si. Por ejemplo, el bastidor de bomba 58 y la placa base 70 se pueden conectar entre si de manera amovible, tal como
mediante pernos u otras sujeciones. El bastidor de bomba 58 puede incluir una carcasa de biela de transmision 61,
una porcién de carcasa de bomba 62, un cuerpo de bastidor interno 63a, un cuerpo de bastidor externo 63b, cuerpo
de medio bastidor 63c, proyecciones 64a con extremos distales dispuestos radialmente hacia fuera del motor eléctrico
12, nervaduras de soporte 65, una uniéon de mango 66 y un buje 67. El bastidor de bomba 58 proporciona un soporte
mecanico y una carcasa para la bomba 19.

El bastidor de bomba 58 proporciona soporte mecanico para el motor 22. El bastidor de bomba 58 se puede extender
radialmente hacia fuera desde el rodamiento 52. El rodamiento 52 puede estar recibido en el buje 67. El rotor 22 puede
recibirse a través de una abertura en el cuerpo de bastidor interno 63a. El cuerpo de bastidor externo 63b esta
posicionado radialmente hacia fuera del cuerpo de bastidor interno en relacién con el eje de motor A. El cuerpo de
medio bastidor 63c esta posicionado entre el cuerpo de bastidor interno 63a y el cuerpo de bastidor externo 63b. Las
nervaduras 65 pueden extenderse entre el cuerpo de bastidor interno 63a y el cuerpo de medio bastidor 63c, entre el
cuerpo de bastidor interno 63ay el cuerpo de bastidor externo 63b, y entre el cuerpo de medio bastidor 63c y el cuerpo
de bastidor externo 63b. Las nervaduras 65 se pueden utilizar para reducir el peso del bastidor de bomba 58 mientras
proporcionan soporte estructural. En algunas realizaciones, una pluralidad de nervaduras 65 se puede extender entre
el buje 67 y el cuerpo de bastidor externo 63b (se muestra mejor en la Figura 6). Las nervaduras 65 pueden soportar
la carga del rodamiento 52 y pueden reducir el peso del bastidor de bomba 58. Las nervaduras 65 pueden estar
sustancialmente espaciadas circunferencialmente alrededor de una porcion del buje 67. Las nervaduras 65 pueden
variar en longitud, dependiendo de la forma del cuerpo de bastidor externo 63b o del posicionamiento en relacién con
el rodamiento 52, el cuerpo de bastidor interno 63a o el cuerpo de medio bastidor 63c. Como se ha ilustrado en la
Figura 5, el cuerpo de bastidor externo 63b puede tener una forma diferente a la del rodamiento 52b, que es cilindrico.
Como tal, el perimetro del cuerpo de bastidor externo 63 no estd espaciado uniformemente del perimetro del
rodamiento 52 o del buje 67 y las nervaduras 65 que conectan el buje 67 al cuerpo de bastidor externo 63b varian en
longitud en consecuencia. Se puede seleccionar el tamario y la forma del cuerpo de bastidor externo 63b, asi como la
cantidad, grosor y posicionamiento de las nervaduras 65 para soportar el rodamiento 52 y el motor eléctrico 12,
mientras se reduce el peso del bastidor de bomba 58. Las proyecciones 64a pueden ser sustancialmente unas
proyecciones triangulares sustancialmente macizas que se extienden desde el buje 67. Las proyecciones 64a pueden
formar puntos de unién los miembros 68 para afianzar el miembro de bastidor 72 al bastidor de bomba 58.

La carcasa de biela de transmisién 61 ser puede posicionar en la abertura del cuerpo de bastidor interno 63a. Como
se hailustrado, en el ejemplo de la Figura 5, la carcasa de biela de transmisién 62 es un cuerpo cilindrico posicionado
debajo de la abertura (en la direccién axial PAD1 (mostrada en la Figura 4)) y encima de la porcion de carcasa de
bomba 62. Una abertura de la carcasa de biela de transmisién 61 es ortogonal a la abertura a través del cuerpo de
bastidor interno 62a. La carcasa de biela de transmisién 61 limita el movimiento de la biela de transmisiéon 82 a un
movimiento arriba y abajo a lo largo del eje de bomba PA.

La porcion de carcasa de bomba 62 del bastidor de bomba 58 aloja al menos parcialmente al miembro de
desplazamiento de fluidos 16 y soporta la bomba de desplazamiento 19. La bomba 19 se dispone en el extremo de
salida 24 en el eje de bomba PA ortogonal al eje de motor A y alineada axialmente con el mecanismo de transmisién
14 a lo largo del eje A. La porcion de carcasa de bomba 62 del bastidor de bomba 58 se puede extender en una
direccion axial AD1 hacia fuera del mecanismo de transmisién 14 para alojar el miembro de desplazamiento de fluidos
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16. Como se ha ilustrado en el ejemplo de la Figura 5, la porcién de carcasa de bomba 62 esta formada por paredes
en forma de U que se abren hacia un extremo abierto del bastidor de bomba 58, lejos del motor 12 en direccién axial
AD1 y hacia la bomba 19 en direccion axial PAD2. Una porcion de la bomba 19 se dispone en la camara de la porcién
de carcasa de bomba 62 durante el funcionamiento.

La Figura 6 muestra una vista posterior isométrica de una realizacién del bastidor de soporte 18, incluyendo el bastidor
de bomba 58 y el miembro de soporte 60 ensamblados entre si. El motor eléctrico 12 se ha retirado de la vista mostrada
para una mayor claridad. La Figura 6 muestra el bastidor de soporte 18, incluyendo el bastidor de bomba 58 y el
miembro de soporte 60. El miembro de soporte 60 incluye los miembros de conexion 68, la placa base 70, y el miembro
de bastidor 72. El miembro de bastidor 72 incluye el buje 74 configurado para recibir una porcién del arbol 23, de tal
manera que el arbol 23 esta soportado por el miembro de bastidor 72 y el miembro de bastidor 72 esta en contacto
con el arbol 23. El miembro de bastidor 72 esta posicionado en contacto con una superficie externa del arbol 23. Al
mantener contacto con el arbol 23, el miembro de bastidor 72 puede extraer el calor alejandolo del estator 20 por
medio de una conduccién térmica. Tanto el arbol 23 como el miembro de bastidor 72 se pueden formar a partir de un
material térmicamente conductor (p. €j., aluminio), capaz de conducir el calor del interior del estator 20 al extremo de
entrada 26 y al miembro de bastidor 72. Como se ha expuesto con respecto a la Figura 4, el arbol 23 solapa axialmente
al estator 20 a lo largo de toda la longitud axial del estator 20 y es capaz de extraer calor del estator 20 y conducir el
calor hacia el extremo de entrada eléctrica 26 y axialmente hacia fuera del estator 20. El arbol 23 transfiere calor al
miembro de bastidor 72 por medio de una conduccion en ubicaciones donde el miembro de bastidor 72 esta en
contacto con el arbol 23. Como tal, la via de paso de conduccién para la transferencia de calor desde el estator 20 se
extiende a través del arbol 23 hasta el miembro de bastidor 72.

El buje 74 del miembro de bastidor 72 esta configurado para estar en contacto fijo con una superficie del arbol 23 que
se extiende axialmente. El miembro de bastidor 72 se extiende radialmente desde el arbol 23 para transferir calor
radialmente lejos del arbol 23 y lejos del motor eléctrico 12. Se puede seleccionar la forma y el area superficial del
miembro de bastidor 72 para facilitar la transferencia térmica lejos del motor eléctrico 12. Los miembros de proyeccién
64b en el miembro de bastidor 72 se pueden extender desde el buje 74 radialmente hacia fuera para dirigir el calor
radialmente hacia fuera desde el arbol 23. Las proyecciones 64b proporcionan una mayor area superficial en relacién
con una placa 72 para facilitar ain mas la transferencia térmica y el enfriamiento del motor 12. Se puede seleccionar
la cantidad, forma y colocacion posicional de las proyecciones 64b en el miembro de bastidor 72 para proporcionar
una transferencia térmica efectiva lejos del estator 20 por medio del arbol 23 y lejos del panel de control 13. Como se
ha ilustrado en el ejemplo de la Figura 6, las proyecciones 64b pueden ser sustancialmente unos cuerpos abiertos
formados por una pluralidad de nervaduras 75 que se extienden desde el buje 74 hasta los extremos distales o
proyecciones 64b con una forma convergente. En el ejemplo mostrado, la pluralidad de nervaduras 75 forma
proyecciones triangulares que se estrechan a medida que las proyecciones se extienden radialmente alejandose del
eje A. Las proyecciones 64b proporcionan rigidez estructural al bastidor de soporte 18 y un area superficial para la
conduccion de transferencia de calor desde el estator 20 mientras permite un flujo de aire entre el motor 12 y el panel
de control 13. Las proyecciones 64b se pueden colocar en forma de estrella alrededor del buje 74 con sus bases en
el buje 74 extendiéndose hasta los extremos distales en punta. Como se ha ilustrado en la Figura 6, dos proyecciones
inferiores 64b estan conectadas a la placa base 70 y cada una esta formada por dos nervaduras 75, y dos proyecciones
superiores 64b estan conectadas a los miembros de conexién 68 y cada una esta formada por tres nervaduras.

El miembro de bastidor 72 adicionalmente puede incluir una pluralidad de anillos de soporte concéntricos 76 formados
alrededor del buje 74 y que conectan las proyecciones 64b. Los anillos de soporte 76 pueden proporcionar una mayor
rigidez al miembro de bastidor 72 mientras permite un flujo de aire entre el motor 12 y el panel de control 13. Los
anillos de soporte 76 también aumentan el area superficial del miembro de bastidor 72, proporcionando una
transferencia térmica. Hay unas aberturas formadas a través del miembro de bastidor 72 que aumentan adn mas el
area superficial y permiten que fluya el aire a través del miembro de bastidor 72 para facilitar aln mas la transferencia
térmica. Se contemplan y se pueden utilizar disefios alternativos para aumentar el area superficial del miembro de
bastidor 72.

Se puede conectar el miembro de bastidor 72 al arbol 23 de cualquier manera deseada que impida un desplazamiento
axial y el giro del miembro de bastidor 72 en relacién con el arbol 23 y fije una posicién axial del estator 20 en relacion
con el rotor 22. En algunas realizaciones, el miembro de bastidor 72 se puede encajar de manera deslizante en la
superficie externa del arbol 23. La conexién de compresion entre el bastidor de bomba 58 y el miembro de bastidor 72
puede afianzar el arbol 23 y el estator 20 para impedir el movimiento en relacién con el eje de bomba A. La conexién
entre el miembro de bastidor 72 y el bastidor de bomba 58 por medio de los miembros 68, 70 impide el movimiento en
relaciéon con el miembro de bastidor 72 en torno al eje A y puede sujetar el estator 20 y el eje 23.

En algunos ejemplos, el miembro de bastidor 72 se puede sujetar a la superficie externa del arbol 23 con una o mas
sujeciones, de tal manera que el arbol 23 se fije en relacion con el miembro de bastidor 72, que esta fijado al bastidor
de bomba 58 por la placa base 70 y los miembros 68. El arbol 23 esta fijo de este modo en relacién con el eje de
bomba A. El miembro de bastidor 72 esta en contacto con el arbol 23 a lo largo de la superficie externa del arbol 23.
El miembro de bastidor 72 se puede afianzar al arbol 23 de tal manera que se mantenga el contacto entre el miembro
de bastidor 72 y el arbol 23 durante el funcionamiento para proporcionar una via de paso conductora para la
transferencia térmica desde el estator 20 hasta el miembro de bastidor 72.
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Se puede seleccionar una longitud axial del miembro de bastidor 72 en una direccion axial en el buje 74 para aumentar
un area superficial de contacto entre el miembro de bastidor 72 y el &rbol 23 y aumentar de ese modo la capacidad de
transferencia térmica. El miembro de bastidor 72 se puede conectar para interactuar con el arbol 23 de cualquier forma
deseada. Por ejemplo, como se muestra en la Figura 4, el buje 74 se puede encajar de manera deslizante sobre una
superficie del diametro externo del arbol 23. La abertura a través de buje 74 se puede dimensionar para permitir que
una superficie del diametro interno del buje 74 mantenga el contacto con el arbol 23 para proporcionar una trayectoria
conductora del calor desde el arbol 23 hasta el miembro de bastidor 72.

El miembro de bastidor 72 puede soportar el panel de control 13. Como se ha ilustrado en las Figuras 2 y 4, el panel
de control 13 se puede montar en un lado de popa del miembro de bastidor 72 opuesto al motor 12. El panel de control
13 se puede sujetar a los postes de montaje 73 del miembro de bastidor 72 por medio de pernos u otros mecanismos
de retencién conocidos en la técnica. Un material conductor en el panel de control 13 puede interactuar con un miembro
de bastidor 72 por medio de los postes de montaje 73 para proporcionar una trayectoria conductora del calor desde el
panel de control 13 hasta el miembro de bastidor 72. Como tal, el miembro de bastidor 72 puede extraer el calor
alejandolo tanto del motor 12 como del panel de control 13 y transferir el calor al medio ambiente. En el gjemplo
mostrado, el panel de control 13 esta montado en el miembro de bastidor 72 en los postes de montaje 73. Los postes
de montaje 73 espacian el panel de control 13 del miembro de bastidor 72 a lo largo del eje A. De este modo se forma
un colchén de aire de refrigeracion entre el miembro de bastidor 72 y el panel de control 13 para facilitar el flujo de
aire entre los mismos. Los postes de montaje 73 y la porcién del panel de control 13 y/o las sujeciones que conectan
el panel de control 13 al miembro de bastidor 72 se pueden formar a partir de un material térmicamente conductor. De
este modo se forman unas vias de paso térmicas directas entre el panel de control 13 y el miembro de bastidor 72. El
panel de control 13 esta montado de tal manera que el panel de control 13 esta en voladizo fuera del disipador térmico
formado por el miembro de bastidor 72. En otras realizaciones, el panel de control 13 se puede montar en un lado del
motor 12 dispuesto axialmente entre el bastidor de bomba 58 y el miembro de bastidor 72 a lo largo del eje A.

El miembro de bastidor 72 se dispone axialmente entre el motor 12 y el panel de control 13, que son los principales
componentes generadores de calor del sistema de accionamiento 10. El miembro de bastidor 72 conduce el calor lejos
de los componentes dispuestos en ambos lados axiales del miembro de bastidor 72. El miembro de bastidor 72 esta
configurado para proporcionar una gran area superficial y se extiende radialmente alejandose del eje A para facilitar
la transferencia térmica. Tanto el motor 12 como el panel de control 13 pueden tener vias de paso térmicas directas
al miembro de bastidor 72 (p. ej., mediante un contacto directo de metal con metal). De este modo, el miembro de
bastidor 72 soporta estructuralmente tanto el motor 12 como el panel de control 13 y proporciona una disipacién térmica
para el motor 12 y el panel de control 13.

El bastidor de bomba 58 y el miembro de bastidor 72 pueden incluir, cada uno, al menos dos proyecciones 64a, 64b,
respectivamente. Las proyecciones 64a, 64b se puede extender radialmente hacia fuera desde el eje A, de tal manera
que un extremo distal de cada miembro de proyeccion 64a, 64b esté dispuesto radialmente hacia fuera del rotor 22.
Los miembros de conexién 68 se pueden sujetar en extremos distales de las proyecciones 64a, 64b. La placa base
70 se puede sujetar en los extremos distales de las proyecciones 64b dispuestos en un lado inferior del miembro de
bastidor 72. Los miembros de conexién 68 se pueden sujetar en extremos distales de las proyecciones 64a, 64b
dispuestos en el lado superior del motor 12 para conectar el bastidor de bomba 58 con un miembro de bastidor 72 por
toda una superficie superior exterior del rotor 22. La placa base 70 se puede sujetar en los extremos distales de las
proyecciones inferiores 64b para conectar el bastidor de bomba 58 con el miembro de bastidor 72 por toda una
superficie inferior exterior del rotor 22. Las proyecciones 64ay 64b se pueden conformar para proporcionar integridad
estructural al bastidor de soporte 18 durante el funcionamiento, mientras se limita la cantidad de peso afiadido al
sistema de accionamiento 10. Como se ha ilustrado en el ejemplo de la Figura 6, las proyecciones 64a son unos
cuerpos triangulares sustancialmente macizos con nervaduras 65 que se proporcionan para aumentar la rigidez a la
par que se reduce el peso.

Las proyecciones 64a, 64b en cada bastidor de bomba 58 y miembro de bastidor 72 se pueden colocar simétricamente
o asimétricamente con un espaciado uniforme o desigual de unas en relacién con otras. Como se ha ilustrado en las
Figuras 2, 3, y 5, el bastidor de bomba 58 puede tener dos proyecciones 64a, que estan alineadas axialmente con las
proyecciones 64b en el miembro de bastidor 72 (mostradas en la Figura 6). El miembro de bastidor 72 puede tener
cuatro proyecciones 64b colocadas en una configuracion en X espaciadas desigualmente en torno al A.

Los miembros de conexion 68 y la placa base 70 conectan el bastidor de bomba 58 al miembro de bastidor 72. Los
miembros de conexién 68 y la placa base 70 son rigidos y capaces de mantener una relacion fija entre el bastidor de
bomba 58 y el miembro de bastidor 72 durante el funcionamiento del sistema de accionamiento 10. Adicionalmente,
los miembros de conexién 68 y la placa base 70 estan configurados para soportar las cargas del par generado por el
motor eléctrico 12 y transmitidas a través del bastidor de bomba 58 y el miembro de bastidor 72 y soportar ademas
las cargas de reaccion de la bomba generada por el vaivén del miembro de desplazamiento de fluidos 16 y también
transmitidas a través del bastidor de bomba 58 y del miembro de bastidor 72. Los miembros de conexion 68 pueden
ser unos tirantes, que se pueden sujetar mediante pernos u otros mecanismos de retencion a las proyecciones 64a y
64b, entre otras opciones. La placa base 70 puede ser una placa o escuadra disefiada para proporcionar rigidez
estructural adicional al bastidor de soporte 18.
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La placa base 70 se puede configurar para montarse en un carro 0 conjunto estacionario para facilitar su
funcionamiento y transporte. La placa base 70 puede incluir una pluralidad de postes de montaje 71 o protuberancias
configuradas para recibir unas sujeciones para afianzar el sistema de accionamiento 10 a un carro o0 conjunto
estacionario. En otras realizaciones, el bastidor de bomba 58 y/o la placa base 70 se pueden configurar para montarse
en un carro o0 conjunto estacionario para facilitar el funcionamiento y el transporte. En algunas realizaciones, el bastidor
de bomba 58 puede incluir un elemento de unién 66 para afianzar un mango para llevar con mayor facilidad el sistema
de accionamiento 10.

Como se ha descrito ademas en el presente documento, el miembro de soporte 60 no esta limitado a las realizaciones
ilustradas y puede incluir cualquier componente individual o combinacién de componentes capaz de fijar el estator 20
en relacién con el bastidor de bomba 58 y en relacién con el eje de bomba A. El miembro de soporte 60 puede encerrar
total o parcialmente al rotor 22, como se ha ilustrado en la Figura 2, o se puede disponer a través de un nico lado del
rotor 22 extendiéndose desde el extremo de salida 24 hasta el extremo de entrada eléctrica 26, como se ha ilustrado
en la Figura 12. En algunas realizaciones, el miembro de soporte 60 puede incluir un segundo miembro de bastidor.
El segundo miembro que se extiende radialmente se puede disponer entre el bastidor de bomba 58 y la primera pared
30 del rotor 22. El segundo miembro de bastidor se puede fijar al bastidor de bomba 58 y estar espaciado axialmente
de la primera pared 30 para permitir que el rotor 22 gire sin obstrucciones. El miembro de soporte 60 puede incluir un
Unico miembro de conexién 68 y/o una placa base 70 o miltiples miembros de conexion 68 y/o una placa base 70 o
cualquier combinacién deseada de los mismos, como se describe con mas detalle mas adelante. Se puede seleccionar
el tamafio, la forma, la cantidad y ubicacién de los miembros de conexion 68 y la placa base 70 para reducir el peso,
mientras se proporciona integridad estructural al sistema de accionamiento 10. Asimismo, se puede seleccionar el
tamafio, la forma y la cantidad del miembro de bastidor 72 para reducir el peso mientras se proporciona integridad
estructural al sistema de accionamiento 10.

El rotor 22 se puede extender a través del bastidor de bomba 58 y axialmente hacia fuera del rodamiento 52 en
direccién axial AD1. En el ejemplo mostrado, el mecanismo de transmision 14 esta conectado directamente al rotor 22
en el extremo de salida 24 en una ubicacién axialmente hacia fuera del rodamiento 52 en direccién axial AD1. El
mecanismo de transmision 14 esta configurado para recibir una salida giratoria del rotor 22 y para transformar la salida
giratoria en una entrada lineal, de vaivén, en el miembro de desplazamiento de fluidos 16. En el ejemplo mostrado, el
sistema de accionamiento 10 no incluye engranajes intermedios entre el motor 12 y el mecanismo de transmision 14.
Se debe entender, sin embargo, que algunos ejemplos del sistema de accionamiento 10 incluyen engranajes
intermedios entre el motor 12 y el mecanismo de transmisién 14. En tales ejemplos, el eje de giro del excéntrico 78
puede estar desplazado radialmente del eje de giro del rotor 22.

El mecanismo de transmisién 14 incluye el accionador excéntrico 78, el miembro de transmision 80 y la biela de
transmision 82. El accionador excéntrico 78 se proporciona en el rotor 22 del motor eléctrico 12 y gira con el rotor 22.
El accionador excéntrico 78 esta radialmente desplazado del eje giratorio A. Como tal, el giro del rotor 22 hace que €l
accionador excéntrico 78 se mueva en una trayectoria circular en torno al eje giratorio A. El accionador excéntrico 78
proporciona un ciglefial excéntrico que alimenta el mecanismo de transmisién 14 y se puede denominar como tal. El
miembro de transmisién 80 esta acoplado mecanicamente al accionador excéntrico 78 y esta configurado para
transmitir el vaivén del miembro de desplazamiento de fluidos 16. El accionador excéntrico 78 esta acoplado
directamente al miembro de transmision 80 sin engranajes intermedios. La conexién directa entre el rotor 22 y el
miembro de desplazamiento de fluidos 16 proporciona una relacién 1:1 entre el giro del rotor y el ciclo de la bomba.
Como tal, por cada giro del rotor 22 en torno al eje A, el miembro de desplazamiento de fluidos 16 procede a través
de un ciclo de bomba completo, lo que incluye una carrera ascendente y una carrera descendente.

El accionador excéntrico 78 se proyecta axialmente hacia fuera desde el extremo de salida 24 del rotor 22 y esta
radialmente desplazado del eje giratorio A. De manera mas especifica, el accionador excéntrico 78 se proyecta en la
direccion axial AD1 desde la proyeccion cilindrica 41 del rotor 22. En algunas realizaciones, el accionador excéntrico
78 puede formarse integralmente con la proyeccion cilindrica 41. En realizaciones alternativas, el accionador
excéntrico 78 se puede formar a partir de uno 0 mas componentes y ensamblarse con el rotor 22. Como se ha ilustrado
en las Figuras 2-4 y 7, el cigliefial de transmisién excéntrica 78 puede ser un cuerpo cilindrico, que se extiende hacia
un agujero 79 del rotor 22. En algunos ejemplos, el agujero 79 can se puede extender a través de la proyeccion
cilindrica 41 y hacia la proyeccion cilindrica 40. En un ejemplo de este tipo, el agujero 79 puede solapar axialmente
tanto el rodamiento 52 como el rodamiento 42. El agujero 79 esta desplazado de un gje giratorio de la entrada giratoria
al accionador excéntrico 78 (p. €j., el eje A en la colocacion de transmision directa mostrada) y, por lo tanto, tiene un
centro desplazado de un centro de proyeccion cilindrica 41. Como se ha ilustrado en la Figura 7, el agujero 79 se
puede posicionar adyacente a un didametro externo de la proyeccion cilindrica 41. El agujero 79 puede estar
sustancialmente situado entre el centro de la proyeccion cilindrica 41 y el diametro externo de la proyeccion cilindrica
41. El agujero 79 se puede configurar para recibir al menos una porcién del accionador excéntrico 78 con un encaje
de deslizamiento. Las proyecciones cilindricas 40 y 41 se pueden configurar para soportar el accionador excéntrico
78 a medida que se aplican fuerzas de reaccién de la bomba en el accionador excéntrico 78 por medio del miembro
de transmisién 80.

La proyeccion cilindrica 41 puede incluir una protuberancia 88. La protuberancia 88 puede definir una abertura del
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agujero 79, se puede utilizar para situar el accionador excéntrico 78, y puede soportar el accionador excéntrico 78 a
medida que se aplican cargas de vaivén en el accionador excéntrico 78 por medio del miembro de transmisién 80. La
protuberancia 88 se proyecta axialmente hacia fuera en la primera direccion axial AD1 desde la proyeccion cilindrica
41 hacia el miembro de transmisién 80. La protuberancia 88 puede ser una proyeccion cilindrica que se extiende desde
la proyeccion cilindrica 41. La protuberancia 88 soporta el accionador excéntrico 78, reduciendo una longitud del
accionador excéntrico 78 en voladizo desde el rotor 22. La protuberancia 88 puede tener un didmetro externo mas
pequefio que la proyeccién cilindrica 41. Una linea central a través de |a protuberancia 88 esta desplazada radialmente
del eje A.

En algunas realizaciones, la proyeccién cilindrica 41 puede tener un cuerpo sustancialmente hueco con cavidades
definidas por una pluralidad de nervaduras 87. Las nervaduras 87 se pueden extender radialmente hacia fuera desde
el accionador excéntrico 78 hasta una pared cilindrica externa de la proyeccion cilindrica 41. De manera mas
especifica, las nervaduras 87 se pueden extender radialmente hacia fuera del agujero 79 y la protuberancia 88. Las
nervaduras 87 se pueden configurar para soportar una carga del rodamiento 52 y del accionador excéntrico 78.
Adicionalmente, la utilizacion de las nervaduras 87 puede reducir el peso del rotor 22, particularmente en el extremo
de salida 24, donde el rotor 22 esta acoplado al bastidor de soporte 18. Las nervaduras 87 pueden estar espaciadas
circunferencialmente alrededor del accionador excéntrico 78. Las nervaduras 87 se pueden extender alrededor de una
porcion del accionador excéntrico 78, que es inferior a la totalidad de la circunferencia del accionador excéntrico 78.
Las nervaduras 87 pueden variar en longitud radial entre el accionador excéntrico 78 y la pared de la proyeccion
cilindrica 41, dependiendo de la ubicacion de las nervaduras 87. Las nervaduras 87 que se extienden desde una
posicion alrededor del accionador excéntrico 78 adyacente al centro de la proyeccién cilindrica 41 pueden ser mas
largas que las nervaduras 87 que se extienden desde una posicion alrededor del accionador excéntrico 78 mas cerca
de la pared externa de la proyeccién cilindrica 41. El accionador excéntrico 78 se proyecta atin mas en direccién axial
AD1 que la proyeccién cilindrica 41. Como tal, el accionador excéntrico 78 puede representar la parte mas adelantada
axialmente del rotor 22. En algunos ejemplos, el cigliefial 78 se solapa axialmente, al menos parcialmente con el
bastidor de soporte 18.

El accionador excéntrico 78 puede incluir un manguito 83 y un perno 84 (mostrados en las Figuras 4, 4A, y 7). El
manguito 83 puede recibirse en el agujero 79 con un encaje a presion o un encaje deslizante transitorio. El perno 84
puede recibirse de manera deslizante en el manguito 83. El perno 84 se puede sujetar enroscandose en el agujero 79
en un extremo axialmente interno del agujero 79. El extremo axial interno del agujero 79 se puede posicionar en la
proyeccion cilindrica 40. El agujero 79 puede tener multiples diametros internos. En el ejemplo mostrado, el agujero
79 incluye dos diametros internos D1, D2 (mostrados en la Figura 4A) para adaptarse al didmetro mas grande del
manguito 83 y al diametro mas pequefio del perno 84. El diametro interno D1 puede ser mas grande que el diametro
interno D2 para adaptarse al manguito 83. El diametro interno D2 puede ser mas pequefio que el diametro interno D1
para adaptarse al perno 84. Una porcion del agujero 79, que tiene un diametro interno D1, se puede extender una
primera longitud axial L1 en direccién axial AD2 desde la protuberancia 88. Una porcion del agujero 79, que tiene un
diametro interno D2, se puede extender en direccion axial AD2 desde un extremo de L1 hasta una segunda longitud
axial L2. La porcion de agujero 79, que tiene el diametro interno D1, puede tener una superficie sustancialmente lisa
para proporcionar un encaje deslizante con el manguito 83. La porcion del agujero 79, que tiene el diametro interno
D2, puede estar roscada para fijar el perno 84. El perno 84 puede retener el manguito 83 en el rotor 22. El perno 84
se puede extender hacia la proyeccion cilindrica 40 y se puede posicionar radialmente dentro del estator 20. El perno
84 esta provisto en el rotor 22, que mantiene la matriz de imanes permanentes 34. El perno 84 se puede formar con
un material no ferroso para impedir interferencias con el motor eléctrico 12.

El accionador excéntrico 78 se extiende desde el rotor 22 excéntrico en direccion axial AD1 y esta desplazado del eje
giratorio A. El miembro de transmisién 80 puede estar acoplado giratoriamente al cigliefial 78. El miembro de
transmision 80 puede ser una varilla de conexion. EI miembro de transmisién incluye el seguidor 86 en un primer
extremo configurado para recibir el manguito 83 del accionador excéntrico 78. El seguidor 86 puede incluir un miembro
de rodamiento 89 dispuesto entre el seguidor 86 y el manguito 83 para permitir que el miembro de transmisién 80 se
mueva en un movimiento de balanceo en torno al accionador excéntrico 78 a medida que el accionador excéntrico 78
se mueve con el rotor 22. El miembro de transmision 80 se puede acoplar al miembro de desplazamiento de fluidos
16 por medio de la biela de transmisién 82. La biela de transmisién 82 puede ser un vastago cilindrico y puede incluir
una ranura de conexidon 90 en un primer extremo configurado para recibir un segundo extremo del miembro de
transmision 80 opuesto al seguidor 86. El pasador 92 se puede extender a través de la ranura de conexién 90 y una
apertura en el segundo extremo del miembro de transmisién 80 de manera que permita que el miembro de transmisién
80 pivote en torno al pasador 92 dentro de la biela de transmisién 82 y permita que el miembro de transmisién 80 siga
al accionador excéntrico 78. El mecanismo de transmisién 80 transforma el movimiento giratorio del cigiiefial 78 en un
movimiento de vaivén de la biela de transmision 82, que acciona el miembro de desplazamiento de fluidos 16 en forma
de vaivén. El miembro de transmision 80 puede estar espaciado axialmente de la protuberancia 88, de tal manera que
la protuberancia 88 no interactle o interfiera con el movimiento del miembro de transmisiéon 80 en relacién con el
accionador excéntrico 78.

El miembro de desplazamiento de fluidos 16 estd acoplado mecanicamente al mecanismo de transmisién 14 en el

extremo de salida 24. El conector 93 del miembro de desplazamiento de fluidos 16 se puede afianzar a la biela de
transmisién 82 en un segundo extremo opuesto al primer extremo a través del cual se extiende el pasador 92. El
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miembro de desplazamiento de fluidos 16 se puede conectar a la biela de transmisién 63 de cualquier forma deseada,
tal como mediante una conexién ranurada o una conexién con pasador, entre otras opciones. El miembro de
desplazamiento de fluidos 16 puede ser un pistdn, que mueve fluido dentro y fuera de un cilindro de bomba 94 a
medida que el rotor 22 acciona al miembro de desplazamiento de fluidos 16 hacia abajo a través de una carrera
descendente y tira del miembro de desplazamiento de fluidos 16 hacia arriba a través de una carrera ascendente por
medio del mecanismo de transmisién 14. En algunos ejemplos, el miembro de desplazamiento de fluidos 16 puede
ser un pistén para una bomba de desplazamiento doble de tal manera que la bomba 19 envia fluido tanto cuando el
rotor 22 acciona el miembro de desplazamiento de fluidos 16 hacia abajo a través de una carrera descendente como
cuando tira del miembro de desplazamiento de fluidos 16 hacia arriba a través de una carrera ascendente por medio
del mecanismo de transmision 14. El miembro de desplazamiento de fluidos 16 puede ser cilindrico, alargado a lo
largo y coaxial al eje de bomba PA. El miembro de desplazamiento de fluidos 16 puede ser un pistén, que puede ser
alargado a lo largo y coaxial al eje de bomba PA.

La bomba 19 puede incluir un cilindro 94 y valvulas de retencion 95, 96. La bomba 19 esté conectada estaticamente
al bastidor de soporte 18 por medio del cilindro 94 y conectada dinamicamente al motor eléctrico 12 por la conexién
entre el miembro de desplazamiento de fluidos 16 y el mecanismo de transmision 14. De manera mas especifica, la
bomba 19 esta conectada estaticamente al bastidor de soporte por la abrazadera 25. La valvula de retencién 95 es
una valvula unidireccional dispuesta en el cilindro 94. La valvula de retencién 96 es una valvula unidireccional dispuesta
en el miembro de desplazamiento de fluidos 16 para moverse en vaivén con el miembro de desplazamiento de fluidos
16. La bomba 19 se dispone en el eje de bomba PA, que es ortogonal al eje de motor A. La bomba 19 es una bomba
de desplazamiento doble, de tal manera que la bomba 19 envia fluido tanto durante la carrera ascendente del miembro
de desplazamiento de fluidos 16 en direccion axial PAD2 como durante la carrera descendente del miembro de
desplazamiento de fluidos 16 en direccion axial PAD1. La bomba 19 puede incluir ambos sellos dinamicos entre el
cilindro 94 y el miembro de desplazamiento de fluidos 16. En el ejemplo mostrado, el primer sello dinamico esta
montado en el miembro de desplazamiento de fluidos 16 y se desplaza con el miembro de desplazamiento de fluidos
16, mientras que el segundo sello dinamico permanece estatico en relacién con el cilindro 94 y el eje de bomba PA.
Como tal, el primer sello dinamico se mueve en vaivén en relaciéon con el cilindro 94 y el eje de bomba PA mientras
que el miembro de desplazamiento de fluidos 16 se mueve en vaivén en relacién con el segundo sello dinamico. En
algunos ejemplos, el primer sello dindmico puede estar montado en el cilindro 94 para permanecer estacionario cuando
el miembro de desplazamiento de fluidos 16 se mueve en vaivén. El pistén que forma el miembro de desplazamiento
de fluidos 16 se puede extender fuera del cilindro 94 a través del segundo sello de fluido a través del segundo sello
dinamico.

Durante el funcionamiento del sistema de accionamiento 10, se suministra potencia al motor eléctrico 12, haciendo
que el rotor 22 gire en torno al eje giratorio A y haciendo que el accionador excéntrico 78 se mueva con el rotor 22. El
accionador excéntrico 78 se mueve a lo largo de una trayectoria circular radialmente desplazada del eje giratorio A. El
accionador excéntrico 78 completa una Unica trayectoria circular con cada giro del rotor 22. El seguidor 86, que recibe
al accionador excéntrico 78, se mueve con el accionador excéntrico 78. Como tal, con cada revolucion del rotor 22, el
seguidor 86 también completa una trayectoria circular en su totalidad. A medida que el seguidor 86 se mueve a lo
largo de la trayectoria circular, el seguidor 86 cambia de posicion con respecto al eje giratorio A. Con cada revolucion
del rotor 22, el accionador excéntrico 78 tira del miembro de transmision 80 por medio del seguidor 86 en la trayectoria
circular. El extremo del miembro de transmisién 80 opuesto al seguidor 86 esta afianzado a la biela de transmisién 82
por medio del pasador 92. La biela de transmision 82 esta afianzada en el bastidor de soporte 18. A medida que el
accionador excéntrico 78 se mueve a través de un arco ascendente desde una posicién inferior de punto muerto hasta
una posicién superior de punto muerto, el accionador excéntrico 78 tira del miembro de transmision 80 alejandolo de
la biela de transmision 82 de tal manera que se tira de la biela de transmisién 82 en una direccion lineal ascendente
hacia el eje giratorio A del motor eléctrico 12. A medida que el accionador excéntrico 78 se mueve a través de un arco
descendente desde una posicion superior de punto muerto hasta una posicion inferior de punto muerto, el accionador
excéntrico 78 empuja el miembro de transmisién 80 hacia la biela de transmisién 82 de tal manera que la biela de
transmisién 82 se fuerza en una direccién lineal descendente alejandose del eje giratorio A. Con cada revolucion del
rotor 22, la biela de transmisién 82 se fuerza tanto hacia arriba como hacia abajo, una vez cada una. De esta forma,
el mecanismo de transmisién 14 transforma cada revolucién del rotor 22 en un movimiento lineal, hacia arriba y hacia
abajo, del miembro de desplazamiento de fluidos 16. La biela de transmision 82 estd acoplada al miembro de
desplazamiento de fluidos 16 y en consecuencia tira del miembro de desplazamiento de fluidos 16 a través de una
carrera ascendente y empuja el miembro de desplazamiento de fluidos 16 a través de una carrera descendente. Como
tal, por cada revolucién del rotor 22, la bomba 19 procede a través de la totalidad de un ciclo de bomba, incluyendo
una carrera ascendente y una carrera descendente.

Durante el funcionamiento, las fuerzas de reacciéon de la bomba generadas por el miembro de desplazamiento de
fluidos 16 durante el bombeo se transmiten al bastidor de soporte 18 y lejos del motor 12 por medio del mecanismo
de transmision 14, del rotor 22, del rodamiento 52, del rodamiento 48, del arbol 23, del bastidor de bomba 58 y del
miembro de soporte 60. El miembro de desplazamiento de fluidos 16 recibe una fuerza de reaccion descendente
cuando se mueve a través de la carrera ascendente y una fuerza de reaccion ascendente cuando se mueve a través
de la carrera descendente. Tanto la fuerza de reaccién ascendente como la fuerza de reaccién descendente se
desplazan a través del mecanismo de transmision 14, del rotor 22 y, a continuacién, a los rodamientos 52, 48, 42. Los
rodamientos 52, 48, 42 transfieren las fuerzas giratorias asociadas con el giro del rotor 22 y ambas fuerzas de reaccion,
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la ascendente y la descendente, al bastidor de soporte 18. Con cada carrera, se generan fuerzas de reaccién de la
bomba y se aplica una carga en el rotor 22 por medio del mecanismo de transmisioén 14. Las fuerzas de reaccién de
la bomba son cargas axiales, generalmente a lo largo del eje de bomba PA.

Esta carga de reaccién axial de la bomba es transversal al eje giratorio A del motor eléctrico 12 y se experimenta en
ambos extremos, el de entrada y el de salida, 24 y 26 del motor eléctrico 12. La carga se transmite al bastidor de
bomba 58 por medio del rodamiento 52 y al miembro de soporte 60 por medio del rodamiento 48, de tal manera que
las fuerzas de reaccién de la bomba sobre el rodamiento 42 se minimicen, manteniendo un entrehierro correcto. En el
extremo de salida 24, la carga se transmite del rotor 22 al bastidor de bomba 58 a través del rodamiento 52. En el
extremo de entrada eléctrica 26, la carga se transmite del rotor 22 a través del rodamiento 48 y el arbol 23 al miembro
de bastidor 72. Las fuerzas se transmiten del bastidor de bomba 58 y el miembro de bastidor 72 a la placa base 70.
Las fuerzas se pueden transferir de la placa base 70 a una peana u otra estructura acoplada a la placa base 70. Los
rodamientos 52 y 48 experimentan fuerzas de reaccién opuestas con cada carrera de la bomba para proporcionar un
equilibrio de fuerza a través del rotor 22, manteniendo el entrehierro e impidiendo un contacto no deseado entre el
rotor 22 y el estator 20. En ejemplos en los que el bastidor de bomba 58 esta conectado directamente a una peana u
otro soporte, las fuerzas se transmiten al miembro de bastidor 58 por medio del miembro de soporte 60 y a
continuacion, a la peana u otro soporte. Las fuerzas se pueden transmitir al miembro de bastidor 58 desde el miembro
de bastidor 72 por medio de los miembros 68 y de la placa base 70.

Como se ha ilustrado en la Figura 4, el sistema de accionamiento 10 se puede utilizar para abastecer de fluido tal
como pintura, entre otros fluidos de pulverizacion a un aparato de pulverizacién. Se puede extraer fluido de un
recipiente de suministro 97 por medio de una manguera 98 y una bomba 19 y abastecerlo a un aparato de pulverizacién
5, tal como una pistola manual de pulverizacién, por medio de la manguera 4 para su aplicaciéon. Un operador puede
agarrar un mango del aparato 5 y hacer que pulverice al apretar un gatillo 9 el aparato 5.

La configuracion de transmision directa del sistema de accionamiento 10 puede eliminar engranajes intermedios (p. €j.,
engranajes de reduccion) entre el motor eléctrico 12 y el miembro de desplazamiento de fluidos 16. La eliminacion de
los engranajes intermedios proporciona una bomba mas compacta, ligera, fiable y simple, reduciendo el recuento de
piezas y el nimero de piezas méviles. La configuracion de transmision directa puede proporcionar una bomba mas
eficiente debido a la relacién 1:1 entre el giro del rotor y el ciclo de la bomba. Adicionalmente, la eliminacién de los
engranajes puede proporcionar un funcionamiento mas silencioso de la bomba.

El sistema de accionamiento giratorio externo 10 puede proporcionar ventajas significativas sobre los motores
giratorios internos. Al ser el rotor 22 un rotor giratorio externo dispuesto radialmente al menos parcialmente fuera del
estator 20, este proporciona una inercia y un par aumentados en relacién con el motor giratorio interno. El par
aumentado facilita que el rotor 22 genere presiones de bombeo suficientemente altas con la bomba de desplazamiento
19 para generar una pulverizacién atomizada en un aplicador, tal como un aparato de pulverizacién 5. Por ejemplo, el
sistema de accionamiento 10 se puede utilizar para bombear pintura u otros fluidos a una pistola de pulverizacion sin
aire, de modo que la presién de fluido genera la pulverizacién atomizada. En algunos ejemplos, el rotor 22 puede hacer
que la bomba 19 genere presiones de bombeo de aproximadamente 3,4-69 megapascales (MPa) (aproximadamente
500-10.000 libras por pulgada cuadrada (psi)) o incluso mas altas. En algunos ejemplos, las presiones de bombeo
estan en un intervalo de aproximadamente 20,7-34,5 MPa (aproximadamente 3.000-5.000 psi). Una elevada presion
de bombeo es Util para atomizar el fluido en una pulverizacién con el fin de aplicar el fluido en una superficie.

La Figura 8 es una vista lateral frontal isométrica del sistema de accionamiento 110 y de la bomba de desplazamiento
19. La Figura 9 es una vista isométrica en seccion transversal del sistema de accionamiento 110 y de la bomba de
desplazamiento 19 tomada a lo largo de la linea 9-9 de la Figura 8. Las Figuras 10A-10C son unas vistas laterales
traseras isométricas de bastidores de soporte alternativos 118A-118C para el sistema de accionamiento 110 y la
bomba de desplazamiento 19 de la Figura 8. Las Figuras 8, 9, y 10A-10C se exponen juntas. El sistema de
accionamiento 110 es una realizacién alternativa de un sistema de accionamiento giratorio externo, tal como un
sistema de accionamiento 10 (se ve mejor en las Figuras 2-4). El sistema de accionamiento 110 es sustancialmente
similar al sistema de accionamiento 10.

El sistema de accionamiento 110 esta configurado para funcionar con la bomba 19 y el miembro de desplazamiento
de fluidos 16 de las Figuras 2-4. Las Figuras 8 y 9 muestran el sistema de accionamiento 110, el motor eléctrico 112,
el mecanismo de transmisién 114, el miembro de desplazamiento de fluidos 16, el bastidor de soporte 118ay la bomba
de desplazamiento 19. La Figura 10A muestra un sistema de accionamiento 110 con un bastidor de soporte 118a. La
Figura 10B muestra un sistema de accionamiento 110 con un bastidor de soporte 118b. La Figura 10C muestra un
sistema de accionamiento 110 con un bastidor de soporte 118c¢.

El mecanismo de transmisién 114 y el motor eléctrico 112 son sustancialmente similares al mecanismo de transmisién
14 y al motor eléctrico 12 del sistema de accionamiento 10. El motor eléctrico 112 puede ser un motor reversible motor
en el sentido de que el estator 120 puede hacer que el rotor 122 gire en cualquiera de dos direcciones giratorias en
torno al eje de motor A (p. ej., en el sentido de las agujas del reloj 0 en sentido contrario a las agujas del reloj). Los
bastidores de soporte 118a-118c¢ son similares al bastidor de soporte 18, pero no incluyen la placa base 70 que se
extiende axialmente del sistema de accionamiento 10.
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Como se ha descrito con respecto al motor eléctrico 12, el motor eléctrico 112 incluye un estator 120, un rotor 122 y
un arbol 123. El motor eléctrico 112 esta dispuesto en el gje A y se extiende desde un primer extremo (extremo de
salida) 124 hasta un segundo extremo opuesto (extremo de entrada eléctrica) 126. El rotor 122 puede ser una carcasa,
que tiene un cuerpo cilindrico 128, una primera pared 130 y segunda pared 132. El rotor 122 incluye una matriz de
imanes permanentes 134 dispuesta sobre la cara circunferencial interna 135. El rodamiento 148, que tiene una pista
de rodadura externa 149, una pista de rodadura interna 150 y elementos rodantes 151, acopla giratoriamente el rotor
122 al estator 120 en el extremo de entrada eléctrica 126 del motor eléctrico 112. El rodamiento 142, que incluye una
pista de rodadura interna 143, una pista de rodadura externa 144 y elementos rodantes 145, acopla giratoriamente el
rotor 122 al estator 120 en el extremo del arbol 146. El rodamiento 152, que incluye una pista de rodadura externa
153, una pista de rodadura interna 154 y elementos rodantes 155, acopla giratoriamente el rotor 122 al bastidor de
soporte 118A en el extremo de salida 124. Los rodamientos 142, 148 y 152 pueden estar precargados por el bastidor
de soporte 118A entre el extremo de salida 124 y el extremo de entrada 126. Se puede disponer una arandela elastica
ondulada 156 entre el bastidor de soporte 118A y el rodamiento 152 en el extremo de salida 124. Se puede disponer
una arandela eléstica ondulada 157 entre el bastidor de soporte 118A y el rodamiento 148 en el extremo de entrada
126. Las configuraciones del rodamiento del sistema de accionamiento 110 pueden ser sustancialmente las mismas
que las divulgadas con respecto al sistema de accionamiento 10, incluyendo las configuraciones de rodamiento
mostradas y divulgadas como alternativas.

El rotor 122 puede ser sustancialmente similar al rotor 22, pero puede tener algunas distinciones estructurales como
se indica mas adelante. Estas distinciones estructurales no son limitativas. El rotor 122 se puede formar a partir de
una carcasa que tiene un cuerpo cilindrico 128, una primera pared 130 y una segunda pared 132. El cuerpo cilindrico
128 y la segunda pared 132 pueden ser sustancialmente los mismos que el cuerpo cilindrico 28 y la pared 32 del rotor
22. Como se ha ilustrado en la Figura 9, la primera pared 130 se puede disponer sustancialmente perpendicular al eje
de motor A y puede tener un grosor axial sustancialmente uniforme a medida que la pared 130 se extiende en una
direccion radial. La primera pared 130 carece de ese modo de la regiéon engrosada presente en la primera pared 30
correspondiente del rotor 22. El rotor 122 incluye unas proyecciones cilindricas 140 y 141 para soportar los
rodamientos 52 y 42, respectivamente. Las proyecciones cilindricas 140 y 141 son sustancialmente similares a las
proyecciones cilindricas 40 y 41 correspondientes en el rotor 22.

El motor eléctrico 112 puede estar en voladizo desde el bastidor de soporte 118a-118c de tal manera que el extremo
de entrada eléctrica 126 dispuesto opuesto al extremo de salida 124 es un extremo libre del motor eléctrico 112 en
voladizo. El bastidor de soporte 118a-118c¢ se extiende desde el rodamiento 152 en el extremo de salida 124 hasta el
arbol 123 en el extremo de entrada eléctrica 126. El bastidor de soporte 118a-118c se extiende alrededor de una
superficie exterior del rotor 122 y esta espaciado de la misma para permitir que el rotor 122 gire sin obstrucciones
dentro del bastidor de soporte 118a-118c¢. El bastidor de soporte 118a-118c no encierra completamente al rotor 122 y
no existen piezas entre el bastidor de soporte 118a-118c y el exterior del rotor 122. Por tanto, el bastidor de soporte
118a-118c permite un flujo de aire a través de si mismo y sobre el rotor 122. El bastidor de soporte 118a-118¢ se
conecta al arbol 123 para fijar el estator 120 en una posicion axial en relacion con el rotor 122. El bastidor de soporte
118a-118c se puede sujetar de manera amovible al arbol 123. El bastidor de soporte 118a-118c fija el arbol 123 para
impedir un movimiento relativo entre el estator 120 y el bastidor de soporte 118a-118c. Ni el arbol 123 ni el estator 120
estan fijados al bastidor de soporte 118a-118c en el extremo de salida 124. En su lugar, se dispone una porcién del
rotor 122 axialmente entre y separando el arbol 123 y el estator 120 del bastidor de soporte 118a-118c en el extremo
de salida 124.

Como se ha descrito con respecto al bastidor de soporte 18 del sistema de accionamiento 10, el bastidor de soporte
118a-118c esta conectado dindmicamente al rotor 122 por una interfaz de rodamiento y esta conectado estaticamente
al estator 120. El bastidor de soporte 118a-118c esta conectado estaticamente a la bomba 19. El motor eléctrico 112
esta conectado dindmicamente al bastidor de soporte 118a-118c por medio del rotor 122 y esta conectado
estaticamente al bastidor de soporte 118a-118c por medio del estator 120. El motor eléctrico 112 esta conectado
dinamicamente a la bomba 19 por medio del miembro de desplazamiento de fluidos 16. La bomba 19 esté conectada
estaticamente al bastidor de soporte 118a-118c y conectada dinamicamente al motor eléctrico 112.

Cada uno de los bastidores de soporte 118a-118c incluye un bastidor de bomba 158. El bastidor de soporte 118a
incluye un miembro de soporte 160a. El bastidor de soporte 118b incluye un miembro de soporte 160b. El bastidor de
soporte 118c incluye un miembro de soporte 160c. Cada uno de los miembros de soporte 160a-160c incluye una
pluralidad de miembros de conexién 168. El miembro de soporte 160a incluye un miembro de bastidor 172a. El
miembro de soporte 160b incluye un miembro de bastidor 172b. El miembro de soporte 160c¢ incluye un miembro de
bastidor 172c¢.

Como se ha divulgado con respecto al sistema de accionamiento 10, el bastidor de bomba 158 se puede disponer en
un primer plano normal al eje de motor A en el extremo de salida 124. El miembro de bastidor 172a-172¢ se puede
disponer en un segundo plano normal al eje de motor A en el extremo de entrada 126. Los planos primero y segundo
estan espaciados a lo largo del eje Ay no se cruzan. El bastidor de bomba 158 esta separado del miembro de bastidor
172a-172¢ por el estator 120, de tal manera que el bastidor de bomba 158 esta dispuesto en un extremo del estator
120 y el miembro de bastidor 172a-172¢ esté dispuesto en un extremo axialmente opuesto del estator 120. Una porcién
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del rotor 122 esta dispuesta entre bastidor de bomba 158 y el miembro de bastidor 172a-172¢. Una porcién del rotor
122 se extiende en direccion axial AD1 a través del bastidor de bomba 158. Una pluralidad de miembros de conexién
168 se puede extender a través de y estar radialmente espaciada de una superficie exterior del rotor 122 para conectar
el bastidor de bomba 158 al miembro de bastidor 172a-172¢c. Los miembros de conexién 168 estan radialmente
espaciados de la superficie exterior del rotor 122 para permitir el giro del rotor 122 dentro del bastidor de soporte 118a-
118c. Se debe entender que el bastidor de soporte 118a-118¢ puede incluir cualquier nimero deseado de miembros
de conexién 168 entre el primer bastidor de bomba 158 y el miembro de bastidor 172a-172c¢, tal como dos, tres, cuatro
o0 mas miembros de conexion 168 segln sea necesario para soportar el motor 112 y la bomba 19 y no esté limitado a
las realizaciones ilustradas en las Figuras 10A-10C.

El bastidor de bomba 158 es sustancialmente similar al bastidor de bomba 58 del sistema de accionamiento 10, que
tiene una porcién de carcasa de bomba 162, un cuerpo de bastidor externo 163, proyecciones 164a, nervaduras de
soporte 165 y un buje 167. El rodamiento 152 esta recibido en el buje 167 del bastidor de bomba 158 y el bastidor de
bomba 158 se extiende radialmente hacia fuera desde el rodamiento 152. Una pluralidad de nervaduras 165 se puede
extender entre el rodamiento 152 y el cuerpo de bastidor externo 163 para soportar la carga del rodamiento 152,
mientras se reduce el peso del bastidor de bomba 158. Las nervaduras 165 pueden estar espaciadas
circunferencialmente alrededor del buje 167 y pueden variar en longitud dependiendo de la forma del cuerpo de
bastidor externo 163. El bastidor de bomba 158 esta axialmente espaciado de la pared 130 del rotor 122 y esta
separado radialmente de la porcién del rotor 122 que se extiende a través del bastidor de bomba 158 por el rodamiento
152.

Los miembros de bastidor 172a-172¢ son sustancialmente similares al miembro de bastidor 72 del sistema de
accionamiento 10. Cada miembro de bastidor 172a-172¢ incluye el buje 174, las proyecciones 164b y las nervaduras
175. Una abertura a través del buje 174 puede recibir una porcién del arbol 123, de tal manera que el miembro de
bastidor 172a-172¢ esté en contacto directo con el arbol 123. El miembro de bastidor 172a-172¢ se dispone en el
extremo libre, en voladizo, entrada eléctrica 126 del motor 112. El miembro de bastidor 172a-172¢ se dispone en
contacto con una superficie externa del arbol 123. Al mantener contacto con el arbol 123, el miembro de bastidor 172a-
172¢ puede extraer el calor alejandolo del estator 120 por medio de una conduccién térmica. Tanto el &arbol 123 como
el bastidor de soporte 118a-118c se pueden formar a partir de un material térmicamente conductor (p. €j., aluminio),
capaz de conducir el calor del interior del estator 120, al extremo de entrada eléctrica 126 y al miembro de bastidor
172a-172c¢. El arbol 123 solapa axialmente al estator 120 a lo largo de toda la longitud axial del estator 120. El arbol
123 es capaz de extraer calor del estator 120 y conducir el calor hacia el extremo de entrada eléctrica 126 y axialmente
hacia fuera del estator 120. El arbol 123 transfiere calor al miembro de bastidor 172a-172¢c por medio de una
conduccién en ubicaciones donde el miembro de bastidor 172a-172¢ estéd en contacto con el arbol 123. Como tal, la
via de paso de conduccién para la transferencia de calor desde el estator 120 se extiende a través del arbol 123 hasta
el miembro de bastidor 172a-172c. El miembro de bastidor 172a-172¢ puede estar en contacto fijo tanto con una
superficie que se extiende axialmente del arbol 123 como con una cara de extremo que se extiende radialmente del
arbol 123. El miembro de bastidor 172a-172c se puede extender radialmente desde el arbol 123 para transferir calor
radialmente lejos del arbol 123 y lejos del motor eléctrico 112. La trayectoria de conduccion de calor se puede extender
radialmente hacia fuera del estator 20 y, en algunos ejemplos, del motor 12 debido a que los miembros de bastidor
172a-172¢c se extienden radialmente hacia fuera en relacién con el eje A. Se puede seleccionar la forma y el area
superficial del miembro de bastidor 172a-172c¢ para facilitar la transferencia térmica lejos del motor eléctrico 112.

Se puede sujetar el miembro de bastidor 172a-172¢ al arbol 123 de cualquier manera deseada que impida un
desplazamiento axial y el giro del miembro de bastidor 172a-172¢ en relacién con el arbol 123 y fije una posicién axial
del estator 120 en relacion con el rotor 122. En algunas realizaciones, el miembro de bastidor 172a-172¢ se puede
encajar de manera deslizante sobre la superficie externa del arbol 123 y sujetarse a la superficie externa del arbol 123
con una o mas sujeciones 177, de tal manera que el miembro de bastidor 172a-172¢ esta fijo en relacién con el arbol
123 y en contacto con el arbol 123 a lo largo de la superficie externa del arbol 123. El miembro de bastidor 172a-172¢
se puede afianzar al arbol 123 de tal manera que se mantenga el contacto entre el miembro de bastidor 172a-172¢c y
el arbol 123 durante el funcionamiento para proporcionar una via de paso conductora para la transferencia térmica
desde el estator 120 hasta el miembro de bastidor 172a-172¢. Se puede aumentar el grosor del miembro de bastidor
172a-172¢ en una direccién axial a lo largo del eje A en el buje 174 para aumentar un area superficial de contacto
entre el miembro de bastidor 172a-172c y el arbol 123 y aumentar de ese modo la capacidad de transferencia térmica.
Las sujeciones 177 pueden ser pernos, remaches, tornillos u otros mecanismos de sujecioén conocidos en la técnica.
Las sujeciones 177 pueden sujetar el miembro de bastidor 172a-172¢ a un extremo axial del arbol 123 en el extremo
opuesto 146. Las sujeciones 177 pueden extenderse axialmente y se pueden disponer a través de una cara de extremo
del miembro de bastidor 172a-172c¢ hacia el arbol 123 en direccién axial AD1. Las sujeciones 177 pueden afianzar el
miembro de bastidor 172a-172¢ a los miembros de retencion dispuesto en una superficie radialmente interna del arbol
123. En algunos ejemplos, las sujeciones 177 se pueden formar a partir de materiales térmicamente conductores para
facilitar la transferencia térmica del arbol 123 al miembro de bastidor 172a-172c.

En algunas realizaciones, el miembro de bastidor 172a-172¢ puede tener un miembro de labio 176 que se extiende
radialmente hacia dentro desde el buje 174. El miembro de labio 176 puede apoyarse y mantener contacto con una
cara de extremo del arbol 123. EI miembro de labio 176 puede establecer y mantener una posicion axial del miembro
de bastidor 172a-172¢ con respecto al rodamiento 148. Las sujeciones 177 se pueden extender a través del miembro
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de labio 176. El miembro de labio 176 aumenta aun mas el area de contacto entre el arbol 123 y el miembro de bastidor
172a-172¢ para facilitar aln mas la transferencia térmica.

El bastidor de bomba 158 y el miembro de bastidor 172a-172¢ tienen proyecciones 164a y 164b, respectivamente.
Las proyecciones 164a, 164b se puede extender radialmente hacia fuera desde el eje de motor A, de tal manera que
un extremo distal de cada miembro de proyeccién 164a, 164b esté dispuesto radialmente hacia fuera del rotor 122.
Las proyecciones 164a, 164b se pueden conformar para proporcionar integridad estructural al bastidor de soporte
118a-118c, mientras se limita la cantidad de peso afiadido al sistema de accionamiento 110. El miembro de proyeccién
164b, que se puede denominar brazo, en el miembro de bastidor 172a-172¢ puede dirigir el calor radialmente hacia
fuera desde el arbol 123. Las proyecciones 164b proporcionan una mayor area superficial en relacién con una placa
para facilitar ain mas la transferencia térmica y el enfriamiento del motor 112. Las proyecciones 164a, 164b son
rigidas. Las proyecciones 164a, 164b pueden ser macizas o pueden tener aberturas que permitan un flujo de aire a
través de las mismas y para aumentar aiin mas el area superficial para la transferencia térmica. Como se ha ilustrado
en las Figuras 10A-10C, las proyecciones 164a, 164b pueden estar estriadas o tener crestas y valles, lo que puede
aumentar el area superficial para la transferencia térmica y puede reducir el peso mientras se proporciona integridad
estructural. El buje 174 se puede conformar de manera similar con crestas y valles espaciados circunferencialmente
para aumentar el area superficial para la transferencia térmica. Se puede seleccionar la cantidad, forma y colocacién
posicional de las proyecciones 164b en el miembro de bastidor 172a-172¢ para proporcionar una transferencia térmica
efectiva lejos del estator 120 por medio del arbol 123 y lejos del motor eléctrico 112. Algunas de las colocaciones
contempladas para las proyecciones 164a se ilustran en las Figuras 10A-10C.

Las proyecciones 164a, 164b en cada bastidor de bomba 158 y miembro de bastidor 172a-172¢ se pueden colocar
simétricamente o asimétricamente y con un espaciado uniforme o desigual de unas en relacién con otras y en torno al
eje A. Como se ha ilustrado en la Figura 10A, el bastidor de bomba 158 y el miembro de bastidor 172a pueden tener
tres proyecciones 164a, 164b alineadas axialmente, colocadas en una configuraciéon en Y. Otras configuraciones de
las proyecciones 164a, 164b también pueden proporcionar suficiente soporte estructural y capacidad de transferencia
térmica. Como se ha ilustrado en la Figura 10B, el bastidor de bomba 158 y el miembro de bastidor 172b pueden tener
tres proyecciones 164b, 164a alineadas axialmente colocadas asimétricamente alrededor del eje de motor A en una
configuracién en Ty, en el ejemplo mostrados, colocado predominantemente en una porcién inferior del motor eléctrico
112. Como se ha ilustrado en la Figura 10C, el bastidor de bomba 158 y el miembro de bastidor 172¢c puede tener
cuatro proyecciones 164b, 164a alineadas axialmente, colocadas en una configuracion en X, que proporciona una
mayor area superficial para proporcionar una transferencia térmica eficiente lejos del motor 112. En realizaciones
alternativas, las proyecciones 164b en el bastidor de bomba 158 pueden estar desplazadas de las proyecciones 164a
en el miembro de bastidor 172a-172c de tal manera que los miembros de conexién 168 estén en angulo con respecto
al eje A entre el bastidor de bomba 158 y el miembro de bastidor 172a-172c.

En algunas realizaciones, se pueden proporcionar proyecciones 164a adicionales en el bastidor de bomba 158 como
se ha ilustrado en las Figuras 10A-10C para adaptarse a los miembros de bastidor alternativos 172a-172¢c y a los
miembros de conexién, y para facilitar la conexiéon de otros componentes al mismo, tal como un mango o panel de
control.

Los miembros de conexién 168 afianzan el bastidor de bomba 158 al miembro de bastidor 172a-172¢. Los miembros
de conexion 168 son rigidos y capaces de mantener una relacion fija entre el bastidor de bomba 158 y el miembro de
bastidor 172a-172¢ durante el funcionamiento del sistema de accionamiento 110. Adicionalmente, los miembros de
conexién 168 estan configurados para soportar las cargas del par generado por el motor eléctrico 112 y transmitidas
a través del bastidor de bomba 158 al miembro de bastidor 172a-172¢ y para soportar alin mas las cargas de reaccion
de la bomba generada por el vaivén del miembro de desplazamiento de fluidos 16 y transferidas a través del motor 12
y también transmitidas a través del bastidor de bomba 158.

Los miembros de conexién 168 pueden ser unos tirantes, que puede estar recibidos en extremos distales de las
proyecciones 164a, 164b. Los miembros de conexion 168 se pueden sujetar a los extremos distales con una sujecion
roscada, tal como un tornillo o un perno. Se pueden utilizar mecanismos de sujecion alternativos como los que se
conocen en la técnica para afianzar los miembros de conexion 168 a cada bastidor de bomba 158 al miembro de
bastidor 172a-172c. En algunas realizaciones, al menos un miembro de conexién 168 se puede configurar como un
mango para llevar con mayor facilidad el sistema de accionamiento 110.

En algunas realizaciones, un Unico miembro de conexién puede conectar multiples proyecciones 164a en el bastidor
de bomba 158 con multiples proyecciones 164b del miembro de bastidor 172a-172¢, segun lo provisto en el sistema
de accionamiento 10 mediante la placa base 70. En algunas realizaciones, las proyecciones 164a, 164b pueden
soportar el panel de control 13 (no mostrado). Segun lo provisto en el sistema de accionamiento 10, el panel de control
13 se puede montar en un miembro de bastidor 172a-172¢. En otras realizaciones, el panel de control 13 se puede
montar entre proyecciones 164a, 164b, tal como en una ubicacion donde el panel de control 13 solapa axialmente al
motor 12.

Durante el funcionamiento de la bomba 19, las fuerzas de reaccién de la bomba generadas por el miembro de
desplazamiento de fluidos 16 durante el bombeo se transmiten al bastidor de bomba 158 por medio del mecanismo
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de transmisién 114, el rotor 122, el rodamiento 152, el rodamiento 148, el arbol 123 y el miembro de soporte 160. El
miembro de desplazamiento de fluidos 16 recibe una fuerza de reaccién descendente cuando se mueve a través de
la carrera ascendente y una fuerza de reaccion ascendente cuando se mueve a través de la carrera descendente.
Tanto la fuerza de reaccién ascendente como la fuerza de reaccién descendente se desplazan a través del mecanismo
de transmision 114, del rotor 122 y, a continuacion, a los rodamientos 152, 148, 142. Los rodamientos 152, 148, 142
transfieren las fuerzas giratorias asociadas con el giro del rotor 122 y ambas fuerzas de reaccion, la ascendente y la
descendente, al bastidor de bomba 158. Con cada carrera, se generan las fuerzas de reaccién de la bomba y se aplica
una carga al rotor 122 debido a que el rotor 122 acciona directamente al miembro de desplazamiento de fluidos 16 por
medio del mecanismo de transmisién 114. Las fuerzas de reaccion de la bomba son cargas axiales, generalmente a
lo largo del eje de bomba PA. Las fuerzas de reaccion de la bomba transmitidas a través del mecanismo de transmisién
114 al rotor 122 son generalmente descendentes durante una carrera ascendente y generalmente ascendentes
durante una carrera descendente.

Esta carga de reaccion axial de la bomba es transversal al eje giratorio A del motor eléctrico 112 y se experimenta en
ambos extremos, el de entrada y el de salida, 124 y 126 del motor eléctrico 112. La carga se transmite al bastidor de
bomba 158 por medio de los rodamientos 152 y 148 y al miembro de soporte 160, de tal manera que las fuerzas de
reaccion sobre el rodamiento 142 se minimicen, manteniendo un entrehierro correcto. En el extremo de salida 124, la
carga se transmite desde el rotor 122 al bastidor de bomba 158 a través del rodamiento 152. En el extremo de entrada
eléctrica 126, la carga se transmite desde el rotor 122 al bastidor de bomba 158 a través del rodamiento 148 y del
miembro de soporte 160. Los rodamientos 152 y 148 experimentan fuerzas de reaccién opuestas con cada carrera de
la bomba para proporcionar un equilibrio de fuerzas en el bastidor de bomba 158.

Las fuerzas de reaccién de la bomba se transmiten de este modo al rotor 122 desde el miembro de desplazamiento
de fluidos 16. Los rodamientos 152 y 148 equilibran la carga a través del rotor 122 y transmiten la carga al bastidor de
bomba 158. El rodamiento 152 esta conectado directamente al bastidor de bomba 158. El rodamiento 148 esta
conectado al bastidor de bomba 158 por medio del miembro de soporte 160, que transmite cargas al bastidor de
bomba 158 desde el rodamiento 148. El miembro de soporte 160 transmite de ese modo las cargas de la bomba desde
el rotor 122 al bastidor de bomba 158. El bastidor de bomba 158 se puede montar en una peana u otra superficie de
soporte y puede transmitir las fuerzas de reaccion a la peana o a otra superficie de soporte.

La Figura 11 es una vista isométrica en seccion transversal del sistema de accionamiento 210 con la bomba de
desplazamiento de fluidos 19 de la Figura 2. La Figura 12 es una vista isométrica frontal y lateral del sistema de
accionamiento 210. El sistema de accionamiento 210 es una realizacién alternativa de un sistema de accionamiento
giratorio externo. El funcionamiento del sistema de accionamiento 210 es sustancialmente similar a los sistemas de
accionamiento 10 y 110. El sistema de accionamiento 210 utiliza una configuracion diferente del accionador excéntrico,
de la estructura de rodamiento y del bastidor de bomba, como se describe en el presente documento. El accionador
excéntrico del sistema de accionamiento 210 esta formado integralmente con el rotor externo y configurado para
proporcionar una relaciéon 1:1 entre el giro del rotor y el ciclo de bomba. El sistema de accionamiento 210 esta
configurado para funcionar con la bomba 19 y el miembro de desplazamiento de fluidos 16 de las Figuras 2-4. El
sistema de accionamiento 110 puede acomodar al miembro de desplazamiento de fluidos 16 y a la bomba de
desplazamiento de fluidos 19 del sistema de accionamiento 10.

Se muestra el motor eléctrico 212, el mecanismo de transmisiéon 214, el miembro de desplazamiento de fluidos 16, el
bastidor de soporte 218 y la bomba de desplazamiento 19.

El motor eléctrico 212 incluye el estator 220, el rotor 222 y el arbol 223. El motor eléctrico 212 esta dispuesto en el eje
Ay se extiende desde un primer extremo (extremo de salida) 224 hasta un segundo extremo opuesto (extremo de
entrada eléctrica) 226. El motor eléctrico 212 puede ser un motor reversible motor en el sentido de que el estator 220
puede hacer que el rotor 222 gire en cualquiera de dos direcciones giratorias en torno al eje de motor A (p. €j., en el
sentido de las agujas del reloj 0 en sentido contrario a las agujas del reloj). El rotor 222 puede estar formado por una
carcasa, que tiene un cuerpo cilindrico 229 dispuesto entre la primera pared 230 y segunda pared 232. El rotor 222
incluye una matriz de imanes permanentes 234 dispuesta sobre la cara circunferencial interna 235. El rodamiento 242,
que tiene una pista de rodadura interna 243, una pista de rodadura externa 244 y elementos rodantes 245, acopla el
rotor 222 al estator 220 en el extremo del arbol 246. El rodamiento 248, que tiene una pista de rodadura externa 249,
una pista de rodadura interna 250 y elementos rodantes 251, acopla el rotor 222 al estator 220 en el extremo de
entrada eléctrica 226.

El bastidor de soporte 218 incluye el bastidor de bomba 258 y el miembro de soporte 260. El miembro de soporte 260
se extiende desde el bastidor de bomba 258 en el extremo de salida 224 hasta el arbol 223 en el extremo de entrada
eléctrica 226. El miembro de soporte 260 puede incluir el miembro de conexién 268 y el miembro de bastidor 272. El
bastidor de bomba 258 esta acoplado al rotor 222 en el extremo de salida 224 por medio del rodamiento 252, que
tiene una pista de rodadura externa 253, una pista de rodadura interna 254 y elementos rodantes 255. El bastidor de
bomba 258 y el miembro de bastidor 272 se disponen en planos tangenciales al eje de motor Ay en extremos opuestos
del motor 212. El miembro de conexién 268 conecta el bastidor de bomba 258 y el miembro de bastidor 272 a través
del motor 212.
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Los rodamientos 242, 248 y 252 se disponen en torno al eje giratorio A, de tal manera que los miembros giratorios de
los rodamientos 242, 248, y 252 giren sobre el eje giratorio A. Los rodamientos 242, 248, y 252 pueden ser
sustancialmente similares en tamafio o pueden variar en tamafio para soportar diferentes cargas y adaptarse a las
limitaciones de espacio. Como se ha ilustrado en la Figura 11, los rodamientos 242 y 248 pueden ser sustancialmente
similares en tamafio, mientras que el rodamiento 252 del extremo de salida 224 puede ser mas pequefio. Los
rodamientos 242, 248, y 252 pueden variar de tamafio y los elementos rodantes del rodamiento 242, 248 y 252 pueden
variar de posicién radial desde el eje A. Los elementos rodantes 255 del rodamiento 252 se pueden disponer en un
primer radio R4 desde el gje giratorio A del motor eléctrico 112, los elementos rodantes 245 del rodamiento 242 se
pueden disponer en un segundo radio R5 desde el eje giratorio A y los elementos rodantes 251 del rodamiento 248 se
pueden disponer en un tercer radio A6 desde el eje giratorio A. Como se ha ilustrado en la Figura 11, el primer radio
R4 puede ser mas pequefio que tanto el segundo como el tercer radio R5y R6.

El mecanismo de transmisién 214 incluye una proyeccion cilindrica 278, un miembro de transmision 280, una biela de
transmision 282, un seguidor 286, una superficie de rodamiento 289, una ranura 290 y un pasador 292. El miembro
de desplazamiento de fluidos 16 incluye un conector 93. La bomba 19 incluye un cilindro 94 y valvulas de retencién
95, 96.

Como se expone con mas detalle mas adelante, el bastidor de soporte 218 esta dindmicamente conectado al rotor
222 por una interfaz de rodamiento y estaticamente conectado al estator 220. El bastidor de soporte 218 esta
estaticamente conectado a la bomba 19. El motor eléctrico 212 estd conectado dindmicamente al bastidor de soporte
218 por medio del rotor 222 y conectado estaticamente al bastidor de soporte 218 por medio del estator 220. El motor
eléctrico 212 esta conectado dinamicamente a la bomba 19 por medio del miembro de desplazamiento de fluidos 16.
La bomba 19 esta conectada estaticamente al bastidor de soporte 218 y conectada dinamicamente al motor eléctrico
212.

El motor eléctrico 212 incluye un estator interno 220 y un rotor externo 222. El motor 212 se puede configurar para ser
alimentado por cualquier tipo de potencia deseada, tal como corriente continua (CC), corriente alterna (CA) y/o una
combinacion de corriente continua y corriente alterna. El estator 220 incluye unos bobinados de inducido (no
mostrados) y el rotor 222 incluye unos imanes permanentes. El rotor 222 esta configurado para girar en torno al eje
giratorio A del motor en respuesta a sefiales de corriente continua o alterna a través del estator 220. El rotor 222 esta
conectado al miembro de desplazamiento de fluidos 116 en el extremo de salida 224 por medio del mecanismo de
transmision 214. El mecanismo de transmision 214 recibe una salida giratoria directamente del rotor 222 y proporciona
una entrada lineal, de vaivén al miembro de desplazamiento de fluidos 16 (se ve mejor en la Figura 11). El bastidor de
bomba 258 soporta mecanicamente el motor eléctrico 212 en el extremo de salida 224 y soporta mecéanicamente la
bomba de desplazamiento de fluidos 19. El bastidor de bomba 258 aloja al menos parcialmente al miembro de
desplazamiento de fluidos 16 de la bomba de desplazamiento de fluidos 19.

El estator 220 define el eje A del motor eléctrico 212. El estator 220 se dispone alrededor del arbol 223 y esta soportado
por este. El estator 220 esta fijado al arbol 223. Se puede suministrar una corriente eléctrica a los bobinados de
inducido a través del extremo de entrada eléctrica 226 del motor eléctrico 212. El arbol 223 puede tener un vastago
hueco abierto por el extremo de entrada 226 para recibir el cableado eléctrico. En unas realizaciones alternativas, el
arbol 223 puede ser macizo, puede tener una chaveta, tener forma de D u otro disefio similar. En algunas realizaciones,
el arbol 223 puede estar definido por una pluralidad de secciones transversales cilindricas perpendiculares al eje A
que tienen diametros variables para acomodar el acoplamiento mecanico con el bastidor de soporte 218 en el extremo
de entrada eléctrica 226 y el acoplamiento con el rotor 222 en extremos axialmente opuestos del arbol 223.

El rotor 222 esta dispuesto coaxialmente alrededor del estator 220 y esta configurado para girar en torno al eje A. El
rotor 222 se puede formar a partir de una carcasa que tiene un cuerpo cilindrico 229, que se extiende entre la primera
pared 230 y la segunda pared 232, y esta posicionado de tal manera que el rotor 222 se extiende alrededor de tres
lados del estator 220 (p. ej., un primer extremo axial, un segundo extremo axial y el lado radial). El rotor 222 incluye
una matriz de imanes permanentes 234. La matriz de imanes permanentes 234 se puede disponer sobre una cara
circunferencial interna 235 del cuerpo cilindrico 229. Un entrehierro separa la matriz de imanes permanentes 234 del
estator 220 para permitir el giro del rotor 222 con respecto al estator 220. El rotor 222 puede solapar el estator 220 y
el arbol 223 sobre una extensién radial completa del estator 220 y del arbol 223 en el extremo de salida 224 del motor
eléctrico 212. El rotor 222 puede encerrar completamente al estator 220 y al arbol 223 en el extremo de salida 224 del
motor eléctrico 212. En algunos ejemplos, el rotor 222 puede solapar el estator 220 sobre una extensién radial
completa del estator 220 en el extremo de entrada eléctrica 226 del motor eléctrico 212. La segunda pared 232 se
puede extender desde el cuerpo cilindrico 229 radialmente hacia dentro, hacia el arbol 223. El arbol 223 se puede
extender a través de una abertura de la segunda pared 232 concéntrica al arbol 223 y se puede extender axial hacia
fuera de la segunda pared 232 en direccién axial AD2. Las paredes primera y/o segunda 230, 232 pueden formarse
integralmente con el cuerpo cilindrico 229 o pueden sujetarse mecanicamente al cuerpo cilindrico 229.

La primera pared 230 del rotor 222 se puede acoplar giratoriamente a un diametro externo del arbol 223 por medio del
rodamiento 242 en el extremo de arbol 246. El rodamiento 242 incluye una pista de rodadura interna 243, una pista
de rodadura externa 244 y elementos rodantes 245. En algunos ejemplos, el rodamiento 242 puede ser un rodamiento
de bolas o de rodillos en el que los elementos rodantes 245 estan formados por miembros cilindricos o por bolas. El
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rotor 222 se puede acoplar a la pista de rodadura externa 244. El arbol 223 se puede acoplar a la pista de rodadura
interna 243. Los elementos rodantes 245 permiten el giro del rotor 222 con respecto al estator 220. El rodamiento 242
soporta las cargas y mantiene el entrehierro entre la matriz de imanes permanentes 234 y el estator 220.

La segunda pared 232 del rotor 222 puede estar acoplada giratoriamente al arbol 223 en el extremo de entrada 226
por medio del rodamiento 248. El rodamiento 248 incluye una pista de rodadura externa 249, una pista de rodadura
interna 250 y elementos rodantes 251. El rotor 222 se puede acoplar a la pista de rodadura externa 249 y el arbol 223
se puede acoplar a la pista de rodadura interna 250. Los elementos rodantes 251 permiten el giro del rotor 222 con
respecto al estator 220. En algunos ejemplos, el rodamiento 248 puede ser un rodamiento de bolas o de rodillos en el
que los elementos rodantes 251 son miembros cilindricos o bolas. El arbol 223 se puede extender a través del rotor
222 en el extremo de entrada eléctrica 226 y puede proyectarse axialmente hacia fuera del rodamiento 248 en direccién
axial AD2 para permitir que el arbol 223 se acople con el bastidor de soporte 218. Se puede proporcionar el rodamiento
248 para mantener el entrehierro entre la matriz de imanes permanentes 234 y el estator 220.

En contraste con los sistemas de accionamiento 10 y 110, el rotor 222 se encuentra fuera de ambos rodamientos 242
y 248. Como se ha ilustrado en la Figura 11, ninguna porcién del rotor 222 en el extremo 246 del arbol se extiende
hacia el arbol 223.

El rotor 222 puede incluir una carcasa cilindrica 277 que se extiende en una direccién axial AD1 desde la pared 230.
La carcasa cilindrica 277 se puede acoplar a la pista de rodadura externa 244 del rodamiento 242, permitiendo que el
rotor 222 se encuentre fuera del rodamiento 242. La carcasa cilindrica 277 se puede extender alrededor de una cara
de extremo de la pista de rodadura externa 244 para retener axialmente el rodamiento 242. La segunda pared 232
puede tener una brida anular 238 que se extiende radialmente en una abertura de diametro interno. La brida anular
238 puede estar giratoriamente acoplada al arbol 223, tal como por el rodamiento 248. La brida anular 238 puede
definir al menos parcialmente un saliente de recepcién para recibir la pista de rodadura externa 249 del rodamiento
248 y precargar el rodamiento 248.

El rotor 222 Puede incluir una primera proyeccion cilindrica 278 que se extiende en direccion axial AD1 hacia fuera
desde el arbol 223 en el extremo de salida 224. La proyeccién cilindrica 278 tiene un centro desplazado del eje giratorio
A y forma un accionador excéntrico del mecanismo de transmisién 214.

El rotor 222 puede incluir ademas una segunda proyeccion cilindrica 279 que se extiende en direccion axial AD1 hacia
fuera desde la proyeccion cilindrica 278. La proyeccion cilindrica 279 se puede acoplar giratoriamente al bastidor de
bomba 258 por medio del rodamiento 252. La proyeccién cilindrica 279 tiene un centro alineado con el eje giratorio A
de tal manera que la proyeccién cilindrica 279 gira sobre el eje giratorio A. La proyeccién cilindrica 279 puede estar
recibida en el bastidor de bomba 258 y separada del bastidor de bomba 258 por el rodamiento 252. El rodamiento 252
puede tener cualquier configuracion deseada adecuada para facilitar el movimiento relativo entre el bastidor de bomba
258 y la proyeccion cilindrica 279. Por ejemplo, el rodamiento 252 puede ser un rodamiento de bolas o de rodillos que
permita el movimiento giratorio del rotor 222 en relacion con el bastidor de bomba 258. Como se ha ilustrado en las
Figuras 11 y 12, la proyeccién cilindrica 278, que forma el accionador excéntrico, esta dispuesta entre la primera pared
230 del rotor 122 y un lado interno del bastidor de bomba 258.

El bastidor de bomba 258 soporta mecanicamente el motor eléctrico 212 en el extremo de salida 224 y aloja al menos
parcialmente el miembro de desplazamiento de fluidos 16. El bastidor de bomba 258 puede estar acoplado
mecanicamente tanto al rotor 222 como al estator 220. El bastidor de bomba 258 puede estar acoplado mecanicamente
al rotor 222 en el extremo de salida 224 y acoplado mecanicamente al arbol 223 en el extremo de entrada eléctrica.
El arbol 223 esta acoplado mecanicamente al bastidor de bomba 258 para fijar el estator 220 en relacién con el bastidor
de bomba 258. El arbol 223 esta fijado al bastidor de bomba 258, de tal manera que el estator 220, que esta fijado al
arbol 223, no gira en relacién con el bastidor de bomba 258 o el eje giratorio A del motor.

El motor eléctrico 212 puede estar en voladizo desde el bastidor de bomba 258, de tal manera que el segundo extremo
226 dispuesto opuesto al primer extremo de salida 224 es un extremo libre del motor eléctrico 212 en voladizo. El
miembro de soporte 260 se puede extender alrededor del exterior del rotor 222 desde el bastidor de bomba 258 hasta
el arbol 223 para conectar el bastidor de bomba 258 al arbol 223, de tal manera que el estator 220, por medio del arbol
223, esté fijo en relacién con el bastidor de bomba 258. El miembro de soporte 260 puede sujetarse de manera
amovible al arbol 223. El miembro de soporte 260 fija el arbol 223 al bastidor de bomba 258 para impedir un movimiento
relativo entre el estator 220 y el bastidor de bomba 258. Ni el arbol 223 ni el estator 220 estan fijados al bastidor de
bomba 258 en el extremo de salida 224. En su lugar, se dispone una porcién del rotor 222 axialmente entre y separando
el arbol 223 y el estator 220 del bastidor de bomba 258.

El miembro de soporte 260 se puede extender desde una ubicacién radialmente hacia dentro del exterior del cuerpo
cilindrico 229 del rotor 222 hasta una ubicacién radialmente hacia fuera del cuerpo cilindrico 229. El miembro de
soporte 260 se puede extender alrededor del rotor 222 con suficiente espaciamiento desde el mismo como para
permitir que el rotor 222 gire sin obstrucciones dentro del miembro de soporte 260. El miembro de soporte 260 incluye
uno o mas miembros de conexién 268 que se extienden a través del cuerpo cilindrico 229 y al menos un miembro de
bastidor 272 dispuesto en el extremo de entrada 226 y acoplado al arbol 223. El miembro de conexién 268 se puede
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extender hacia fuera de la primera pared 230 en direccién axial AD1 y se puede extender axialmente hacia fuera de
la segunda pared 232 en direccion axial AD2. Los miembros de conexién 268 del miembro de soporte 260 se pueden
extender paralelos al eje A.

El miembro de bastidor 272 del miembro de soporte 260 se puede extender sustancialmente paralelo a la segunda
pared 232 y puede estar axialmente separado de la misma. El miembro de bastidor 272 se extiende desde el arbol
223 hasta una ubicacion radialmente hacia fuera del cuerpo cilindrico 229, donde el miembro de bastidor 272 se
encuentra con el miembro de conexién 268. El miembro de bastidor 272 interactda con el arbol 223 y se puede fijar al
mismo. El miembro de soporte 260 conecta al bastidor de bomba 258 en el extremo de salida 224. EI miembro de
soporte 260 fija una ubicacion axial del estator 220 con respecto al rotor 222 y mantiene unido el motor eléctrico 212.
El miembro de soporte 260 puede ser un cuerpo unitario 0 puede incluir multiples componentes sujetos entre si y
capaces de mantener el estator 220 por medio del arbol 223 en una ubicacién axial fija en relacién con el rotor 222 y
el bastidor de bomba 258.

El bastidor de bomba 258 esta acoplado mecanicamente al rotor 222 por medio del rodamiento 252 en el extremo de
salida 224. El rodamiento 252 incluye una pista de rodadura externa 253, una pista de rodadura interna 254 vy
elementos rodantes 255. El rodamiento 252 puede ser un rodamiento de bolas o de rodillos en el que los elementos
rodantes 255 son miembros cilindricos o bolas. El rotor 222 puede estar recibido en el bastidor de bomba 258, de tal
manera que una porcién del rotor 222 se extiende hacia el bastidor de bomba 258 y esté radialmente rodeada por una
porcién del bastidor de bomba 258. Como tal, el rotor 222 esta acoplado a la pista de rodadura interna 254 y el bastidor
de bomba esta acoplado a la pista de rodadura externa 253. Los elementos rodantes 255 permiten el movimiento
giratorio del rotor 222 en relacién con el bastidor de bomba 258. El bastidor de bomba 258 soporta mecanicamente el
motor eléctrico 212 por medio del rodamiento 258 y el miembro de soporte 260.

Adicionalmente, el bastidor de bomba 258 esta configurado para alojar una porcién de la bomba 19 y afianzar la bomba
19 en una posicion fija en relacién con el motor eléctrico 212. El bastidor de bomba 258 se puede configurar para
montarse en un carro 0 conjunto estacionario para facilitar su funcionamiento y transporte.

El mecanismo de transmision 214 incluye una proyeccién cilindrica 278, que forma el accionador excéntrico, el
miembro de transmisién 280 y la biela de transmisién 282. La proyeccion cilindrica 278 se proporciona en el rotor 222
del motor eléctrico 212 y gira con el rotor 222. En el ejemplo mostrado, la proyeccién cilindrica 278 esta formada
integralmente con la primera pared 230 del rotor 222. Debido a que la proyeccion cilindrica 278 esta desplazada del
eje giratorio A, el giro del rotor 222 hace que la proyeccion cilindrica 278 gire en torno al eje giratorio A. El miembro
de transmisién 280 esta acoplado mecanicamente a la proyeccién cilindrica 278 y esta configurado para transmitir el
vaivén del miembro de desplazamiento de fluidos 16. La proyeccién cilindrica 278 esta acoplada directamente al
miembro de transmisién 280 sin engranajes intermedios para proporcionar una relacién 1:1 entre el giro del rotor y el
ciclo de la bomba.

En algunas realizaciones, la proyeccion cilindrica 278 puede tener un cuerpo sustancialmente hueco con cavidades
definidas por una pluralidad de nervaduras 284. Las nervaduras 284 se pueden extender radialmente hacia fuera
desde la proyeccion cilindrica 278 hasta una pared cilindrica externa de la proyeccién cilindrica 278. Las nervaduras
284 soportan en miembro de transmision 280 y pueden reducir el peso de la proyeccion cilindrica 278. Las nervaduras
284 pueden estar espaciadas circunferencialmente alrededor de la proyeccion cilindrica 278. Las nervaduras 284 se
pueden extender alrededor de una porcién de la proyeccién cilindrica 278, que es inferior a la totalidad de la
circunferencia de la proyeccion cilindrica 278. Las nervaduras 284 pueden variar en longitud radial entre la proyeccién
cilindrica 278 y la pared externa de la proyeccién cilindrica 278, dependiendo de la ubicacién de las nervaduras 284.
La proyeccion cilindrica 279 también puede tener un cuerpo sustancialmente hueco con cavidades definidas por una
pluralidad de nervaduras, como se ha ilustrado en las Figuras 11y 12.

El miembro de transmision 280 pude ser una varilla de conexién con un seguidor 286 en un extremo configurado para
recibir la proyeccion cilindrica 278. El seguidor 286 puede incluir un miembro de rodamiento 289 para permitir que el
miembro de transmisién 280 se mueva en un movimiento de balanceo en torno a la proyeccién cilindrica 278 a medida
que la proyeccién cilindrica 278 gira con el rotor 222. El miembro de transmision 280 puede estar acoplado al miembro
de desplazamiento de fluidos 16 por medio de la biela de transmisién 282 de una forma consistente con la divulgada
para el sistema de accionamiento 10. El miembro de transmisién 280 transforma el movimiento giratorio de la
proyeccion cilindrica 278 en un movimiento de vaivén y acciona el miembro de desplazamiento de fluidos 16 por medio
de una biela de transmision 282 en forma de vaivén. El funcionamiento del mecanismo de transmisién 214 y de la
bomba 19 es coherente con el divulgado para el sistema de accionamiento 10. Con cada revolucién del rotor 222, la
biela de transmision 282 es fuerza tanto hacia arriba como hacia abajo. De esta forma, el mecanismo de transmision
214 transforma cada revolucion del rotor 222 en un movimiento lineal, hacia arriba y hacia abajo. La biela de
transmisién 282 esta acoplada al miembro de desplazamiento de fluidos 16 y en consecuencia tira del miembro de
desplazamiento de fluidos 16 a través de una carrera ascendente y empuja el miembro de desplazamiento de fluidos
16 a través de una carrera descendente. Como tal, por cada revolucion del rotor 222, la bomba procede a través de la
totalidad de un ciclo de bomba, incluyendo una carrera ascendente y una carrera descendente. El par aumentado
facilita que el rotor 222 genere presiones de bombeo suficientemente altas con la bomba de desplazamiento 19 para
generar una pulverizacion atomizada en el aparato de pulverizacion 5 (Figura 4). En algunos ejemplos, el rotor 22
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puede hacer que la bomba 19 genere presiones de bombeo de aproximadamente 3,4-69 megapascales (MPa)
(aproximadamente 500-10.000 libras por pulgada cuadrada (psi)) o incluso mas altas. En algunos ejemplos, las
presiones de bombeo estan en un intervalo de aproximadamente 20,7-34,5 MPa (aproximadamente 3.000-5.000 psi).
Una elevada presion de bombeo es (til para atomizar el fluido en una pulverizacién con el fin de aplicar el fluido en
una superficie.

Durante el funcionamiento de la bomba 19, las fuerzas de reaccién de la bomba generadas por el miembro de
desplazamiento de fluidos 16 durante el bombeo se transmiten al bastidor de bomba 258 por medio del mecanismo
de transmision 214, el rotor 222, el rodamiento 252, el rodamiento 248, el arbol 223 y el miembro de soporte 260.
Tanto las fuerzas de reaccion ascendente como las fuerzas de reaccién descendente se desplazan por medio del
mecanismo de transmision 214, el rotor 222 y, a continuacién, a los rodamientos 252, 242, y 248. Los rodamientos
252, 242 y 248 transfieren las fuerzas giratorias asociadas con el giro del rotor 222 y ambas fuerzas de reaccién, la
ascendente y la descendente, al bastidor de bomba 258.

Esta carga de reaccién axial de la bomba es transversal al eje giratorio A del motor eléctrico 212 y se experimenta en
ambos extremos, el de salida y el de entrada eléctrica, 224, 226 del motor eléctrico 212. La carga se transmite al
bastidor de bomba 258 por medio de los rodamientos 252, 248 y al miembro de soporte 260, de tal manera que las
fuerzas de reaccién sobre el rodamiento 242 se minimicen, manteniendo un entrehierro correcto. En el extremo de
salida 224, la carga se transmite desde el rotor 222 al bastidor de bomba 258 a través de los rodamientos 252 y 242.
En el extremo de entrada eléctrica 246, la carga se transmite desde el rotor al bastidor de bomba 258 a través del
rodamiento 248 y del miembro de soporte 260. El rodamiento 252 experimenta fuerzas de reaccién opuestas a las del
rodamiento 248 con cada carrera de la bomba para proporcionar un equilibrio de fuerzas en el bastidor de bomba 258.
Se debe entender que se puede reaccionar a las cargas en el miembro de soporte 260, tal como en el miembro 268,
en ejemplos en los que el miembro 268 esta montado en un objeto o superficie para soportar el sistema de
accionamiento 210.

Las fuerzas de reaccién de la bomba se transmiten de este modo al rotor 222 desde el miembro de desplazamiento
de fluidos 16 durante el bombeo. Los rodamientos 242 y 248 equilibran la carga a través del rotor 222 y transmiten la
carga a los miembros de bastidor estaticos.

La colocacion del rodamiento del sistema de 210 proporciona ventajas significativas. Los rodamientos 242, 248 y 252
reaccionan a las cargas de reaccion de la bomba generadas durante el bombeo. Los rodamientos 242, 248 y 252
estabilizan el rotor 222 para facilitar una conexion de transmision directa al miembro de desplazamiento de fluidos 16.
Las fuerzas de reaccion de la bomba experimentadas en el exiremo de salida 224 y en el extremo de entrada eléctrica
226 se transmiten al bastidor de bomba 258 y al miembro de conexién 260, equilibrando las fuerzas a través del
bastidor de bomba 258. La conexién equilibra el motor 212, proporcionando una vida mas larga, menos desgaste,
menos tiempos de inactividad, un funcionamiento mas eficiente y un ahorro de costes. El rodamiento 242 alinea ain
mas el rotor 222 sobre el eje de bomba A. El rodamiento 242 minimiza la envergadura no soportada del rotor 222,
alineando el rotor 222 e impidiendo un contacto no deseado entre el rotor 222 y el estator 220. El rodamiento 242
aumenta de ese modo la vida operativa del motor 212.

La configuracién de transmisién directa del sistema de accionamiento 210 elimina engranajes intermedios (p. €j.,
engranajes de reduccion) entre el motor eléctrico 212 y el miembro de desplazamiento de fluidos 16. La eliminacién
de los engranajes intermedios proporciona una bomba mas eficiente, compacta, ligera, fiable y simple, reduciendo el
recuento de piezas y el nimero de piezas méviles. Adicionalmente, la eliminacion de los engranajes proporciona un
funcionamiento mas silencioso de la bomba.

Las Figuras 13 y 14 son vistas isométricas en seccién transversal de los sistemas de accionamiento 310 y 410,
respectivamente, ensamblados con la bomba 19 de la Figura 2. Las Figuras 13 y 14 se exponen juntas. Los sistemas
de accionamiento 310 y 410 son sustancialmente similares al sistema de accionamiento 10 con modificaciones
configuradas para acomodar el acoplamiento de transmisién directa con una bomba de desplazamiento de fluidos 19
y un motor 12 dispuestos coaxialmente. Los sistemas de accionamiento 310 y 410 incluyen, cada uno, un motor
eléctrico 12 del sistema de accionamiento 10, incluyendo un estator interno 20, un rotor externo 22 y un arbol 23. El
motor eléctrico 12 y la bomba 19 estan dispuestos coaxialmente en torno al eje A del motor/de la bomba. En las
realizaciones ilustradas en las Figuras 13 y 14, el motor eléctrico 312 puede ser un motor reversible en el sentido de
que el estator 20 puede hacer que el rotor 22 gire en cualquiera de dos direcciones giratorias en torno al eje A del
motor/de la bomba (p. ej., en el sentido de las agujas del reloj 0 en sentido contrario a las agujas del reloj). Los sistemas
de accionamiento 310 y 410 incluyen, cada uno, un vastago de rotor 380 y un mecanismo de transmisién 314 y un
miembro de desplazamiento de fluidos 316 modificados. Los sistemas de accionamiento 310 y 410 adicionalmente
tienen bastidores de soporte modificados 318, 418, que incluyen los batidores de bomba 358 y 458 y los miembros de
soporte 360 y 460, respectivamente, que difieren entre si. En el presente apartado solo se exponen las modificaciones.
Todos los demas aspectos del motor eléctrico 12 se proporcionan en la descripcion del sistema de accionamiento 10.

El bastidor de bomba 358, 458 estd conectado dinamicamente al rotor 22 por una interfaz de rodamiento y esta

conectado estaticamente al estator 20. El bastidor de bomba 358, 458 esta conectado estaticamente a la bomba 19.
El motor eléctrico 12 esta conectado dinamicamente al bastidor de bomba 358, 458 por medio del rotor 22 y conectado
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estaticamente al bastidor de bomba 358, 458 por medio del estator 20. El motor eléctrico 12 estd conectado
dindmicamente a la bomba 19 por medio del miembro de desplazamiento de fluidos 216. La bomba 19 esté conectada
estaticamente al bastidor de bomba 358, 458 y conectada dinamicamente al motor eléctrico 12.

Los bastidores de bomba 358, 458 soportan mecanicamente el motor eléctrico 12 en el extremo de salida 324 y
soportan mecanicamente la bomba de desplazamiento de fluidos 19. Los bastidores de bomba 358, 458 alojan al
menos parcialmente el miembro de desplazamiento de fluidos 316 de la bomba 19. Los bastidores de bomba 358, 458
estan acoplados mecanicamente tanto al rotor 22 como al estator 20. Los bastidores de bomba 358, 458 estan
acoplados mecanicamente al rotor 22 en el extremo de salida 224 por medio del rodamiento 42, seglin se ha descrito
con respecto al sistema de accionamiento 10 e ilustrado en la Figura 2. Los bastidores de bomba 358, 458 estan
fijados mecanicamente al estator 20 en el extremo de entrada 326 por medio de los miembros de soporte 360, 460,
respectivamente, y del arbol 23. El arbol 23 esta acoplado mecanicamente a los bastidores de bomba 358, 458, de tal
manera que el estator 20, que esta fijado al arbol 23, no gira en relacién con los bastidores de bomba 358, 458 o el
eje giratorio A del motor. Los bastidores de bomba 358, 458 se disponen coaxialmente con el motor eléctrico 12y la
bomba 19, extendiéndose hacia fuera desde el motor eléctrico 12 en direccién axial AD1. Como se ha ilustrado en las
Figuras 13 y 14, los bastidores de bomba 358, 458 se pueden formar a partir de multiples componentes ensamblados
entre si para alojar y soportar el vastago de rotor 380 y el mecanismo de transmisién 214. Los bastidores de bomba
358, 458 pueden estar acoplados dinamicamente al vastago de rotor 380 mediante el rodamiento 381 para soportar y
permitir el giro del vastago de rotor 380 dentro del bastidor de bomba 358, 458.

Como se ha ilustrado en la Figura 13, el miembro de soporte 360 puede incluir un cuerpo cilindrico 362, que puede
formar una carcasa alrededor del rotor 22. El cuerpo cilindrico 262 se puede extender axialmente hacia fuera desde
el bastidor de bomba 358 en el extremo de salida 24 hasta el extremo de entrada 26. El cuerpo cilindrico 362 puede
incluir una brida 363 que se extiende radialmente en el extremo de salida 24, que se puede sujetar al bastidor de
bomba 358 con pernos u otros mecanismos de sujecion. El cuerpo cilindrico 362 puede solapar radialmente la segunda
pared 32 del rotor 22 en el extremo de entrada para encerrar sustancialmente el rotor 22 en el extremo de entrada 26.
El miembro de soporte 360 puede incluir un miembro de bastidor 372, que puede fijar el miembro de soporte 360 al
arbol 23. El miembro de bastidor 372 puede ser sustancialmente el mismo que el miembro de bastidor 72 del sistema
de accionamiento 10 y se puede sujetar al arbol 23 de la misma manera. El miembro de bastidor 372 se puede sujetar
al cuerpo cilindrico 362 mediante unos pernos 365 o mecanismos de sujecion similares. Los pernos 365 se pueden
extender a través de uno o mas extremos radialmente externos de las proyecciones de la porcion 364 que se extiende
radialmente (p. €j., proyecciones 64a, como se ha ilustrado en las Figuras 6 y 10A-10C).

Como se hailustrado en la Figura 14, el miembro de soporte 460 puede ser sustancialmente el mismo que el miembro
de soporte 160 del sistema de accionamiento 110. El miembro de soporte 460 puede incluir uno 0 mas miembros de
conexion 468 y un miembro de bastidor 472. Los miembros de conexién pueden ser sustancialmente similares a los
miembros de conexion 68 y 168 y el miembro de bastidor 472 pueden ser sustancialmente similares a los miembros
de bastidor 72, 172a, 172b y 172¢ descritos con respecto al sistema de accionamiento 110. Los miembros de conexién
68 se pueden fijar mecanicamente al bastidor de bomba 458 mediante unos pernos u otros mecanismos de sujecion.

El mecanismo de transmisién 314 incluye una tuerca de transmision 382, un tornillo 384 y elementos rodantes 386. El
mecanismo de transmision 314 esta conectado al vastago de rotor 380. El mecanismo de transmisién 314 recibe una
salida giratoria del rotor 22 por medio del vastago de rotor 380. De manera mas especifica, la tuerca de transmision
382 del mecanismo de transmision 314 esta conectada al vastago de rotor 380 para girar en torno al eje A del motor/de
la bomba con el vastago de rotor 380. La tuerca de transmision 382 se puede unir al vastago de rotor 380 por medio
de sujeciones (p. €j., tornillos o pernos), adhesivo o encaje a presion, entre otras opciones. El tornillo 384 esta
dispuesto radialmente dentro de la tuerca de transmision 382. Los elementos rodantes 386 estan dispuestos entre el
tornillo 384 y la tuerca de transmisién 382 y soportan el tornillo 384 en relacién con la tuerca de transmisién 382. Los
elementos rodantes 386 soportan el tornillo 384 y la tuerca de transmisién 382, de tal manera que un hueco se dispone
radialmente entre el tornillo 384 y la tuerca de transmisién 382. Los elementos rodantes 386 mantienen el hueco e
impiden que el tornillo 384 y la tuerca de transmisién 382 entren directamente en contacto entre si.

El tornillo 384 esta configurado para moverse en vaivén a lo largo del eje A del motor/de la bomba durante el
funcionamiento. Como tal, el tornillo 384 proporciona la salida lineal del mecanismo de transmision 314. El tornillo 384
se puede acoplar al miembro de desplazamiento de fluidos 316 por medio del conector 388 para proporcionar un
vaivén lineal del miembro de desplazamiento de fluidos 316 con el vaivén del tornillo 384. El estator 20 hace que el
rotor 22 gire en una primera direccién giratoria (p. €j., en el sentido de las agujas del reloj o en sentido contrario a las
agujas del reloj) en torno al eje A del motor/de la bomba para hacer que la tuerca de transmisioén 382 gire en la primera
direccion giratoria, haciendo que los elementos rodantes 386 ejerzan una fuerza de accionamiento axial sobre el
tornillo 384 en direccién axial AD1 y accione el tornillo 384 y de ese modo el miembro de desplazamiento de fluidos
316 linealmente a lo largo del eje A del motor/de la bomba en direccién axial AD1 en una carrera descendente. El
estator 20 hace que el rotor 22 gire en una segunda direccion giratoria (p. €j., el otro del sentido de las agujas del reloj
o del sentido contrario a las agujas del reloj) en torno al eje A del motor/de la bomba para hacer que la tuerca de
transmisién 382 gire en la segunda direccién giratoria en torno al eje A del motor/de la bomba haciendo que los
elementos rodantes 386 ejerzan una fuerza de accionamiento axial sobre el tornillo 384 en direccién axial AD2 y
accione el tornillo 384 y de ese modo el miembro de desplazamiento de fluidos 316 linealmente a lo largo del eje A del
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motor/de la bomba en direccién axial AD2 en una carrera ascendente.

Los sistemas de accionamiento giratorios externos 310 y 410 proporcionan ventajas significativas. Al ser el rotor 22
un rotor giratorio externo dispuesto radialmente al menos parcialmente fuera del estator 20, este proporciona una
inercia y un par aumentados en relacién con el motor giratorio interno. El par aumentado facilita que el rotor 22 genere
presiones de bombeo suficientemente altas con la bomba de desplazamiento 19 para generar una pulverizacién
atomizada en un aplicador, tal como una pistola de pulverizacién. Por ejemplo, el sistema 10 se puede utilizar para
bombear pintura u otros fluidos a una pistola de pulverizacion sin aire, de modo que la presién de fluido genera la
pulverizacién atomizada. En algunos ejemplos, el rotor 22 puede hacer que la bomba 19 genere presiones de bombeo
de aproximadamente 3,4-69 megapascales (MPa) (aproximadamente 500-10.000 libras por pulgada cuadrada (psi})) o
incluso mas altas. En algunos ejemplos, las presiones de bombeo estan en un intervalo de aproximadamente 20,7-
34,5 MPa (aproximadamente 3.000-5.000 psi). Una elevada presiéon de bombeo es Util para atomizar el fluido en una
pulverizacién con el fin de aplicar el fluido en una superficie.

Las Figuras 15y 16 ilustran un sistema de accionamiento 510. La Figura 15 es una vista isométrica frontal del sistema
de accionamiento 510. La Figura 16 es una vista isométrica en seccién transversal del sistema de accionamiento 510
tomada a lo largo de la linea 16-16 de la Figura 15. Las Figuras 15 y 16 se exponen juntas. El sistema de accionamiento
510 esta configurado para utilizarse con el mecanismo de transmisién 14, el miembro de desplazamiento de fluidos
16 y la bomba de desplazamiento de fluidos 19 del sistema de accionamiento 10. Se muestra el motor eléctrico 512,
el mecanismo de transmision 14, el miembro de desplazamiento de fluidos 16, el bastidor de bomba 518 y la bomba
19.

El motor eléctrico 512 incluye un estator 520 y un rotor 522. El motor eléctrico 512 esta dispuesto sobre el eje Ay se
extiende desde el primer extremo 524 hasta el segundo extremo 526. El rotor 522 esta soportado por unos rodamientos
542 y 548. El rodamiento 242 tiene una pista de rodadura interna 243, una pista de rodadura externa 244 y elementos
rodantes 245. El rodamiento 248 tiene una pista de rodadura externa 249, una pista de rodadura interna 250 y
elementos rodantes 251. El rotor 522 incluye un agujero 523 y una matriz de imanes permanentes 534.

El motor 512 es un motor eléctrico que tiene un estator externo 520 y un rotor interno 522. El estator 520 incluye
bobinados de inducido (no mostrados) en la carcasa de estator 521. El rotor 522 incluye una matriz de imanes
permanentes 534. El rotor 522 esta configurado para girar en torno al eje A de la bomba en respuesta a sefiales de
corriente a través del estator 520. El rotor 522 esta conectado al miembro de desplazamiento de fluidos 16 en el primer
extremo 524 por medio del mecanismo de transmisién 14. El mecanismo de transmisién 14 recibe una salida giratoria
del rotor 522 y proporciona una entrada lineal, de vaivén al miembro de desplazamiento de fluidos 16. El bastidor de
bomba 518 esta configurado para soportar mecanicamente el motor eléctrico 512 y una bomba de desplazamiento de
fluidos 19 (mostrada en la Figura 4). El motor eléctrico 512 puede estar en voladizo desde el bastidor de bomba 518,
de tal manera que el segundo extremo 526 dispuesto opuesto al primer extremo 524 es un extremo libre del motor
eléctrico 512 en voladizo.

El rotor 522 define el eje giratorio A. El estator 520 se dispone coaxialmente alrededor del rotor 522 e incluye la carcasa
de estator 521. El rotor 522 incluye la matriz de imanes permanentes 534 en una superficie externa del diametro. Un
entrehierro separa la matriz de imanes permanentes 534 del estator 520 para permitir el giro del rotor 522 con respecto
al estator 520. El rotor 522 se puede acoplar giratoriamente al estator 520 en el primer extremo 524 y el segundo
extremo 526 por los rodamientos 542 y 548, respectivamente. Los rodamientos 542 y 548 permiten que el rotor 522
gire en relacion con el estator 520.

Los rodamientos 542 y 548 pueden ser rodamientos de rodillos o de bolas. El rodamiento 542 se puede disponer en
el primer extremo 524 y puede incluir una pista de rodadura interna 543, una pista de rodadura externa 544 y elementos
rodantes 545. El rotor 522 se puede acoplar a la pista de rodadura interna 543, de tal manera que el rotor 522 se
encuentre dentro del rodamiento 542. El estator 520 se puede acoplar a la pista de rodadura externa 544. El
rodamiento 548 se puede disponer en el segundo extremo 546 y puede incluir una pista de rodadura externa 549, una
pista de rodadura interna 550 y elementos rodantes 551. El rotor 522 se puede acoplar a la pista de rodadura interna
550, de tal manera que el rotor 522 se encuentre dentro del rodamiento 548. El estator 520 se puede acoplar a la pista
de rodadura externa 549.

Los rodamientos 542 y 548 se disponen en torno al eje giratorio A. Los rodamientos 542 y 548 pueden variar en tamarfio
y los elementos rodantes 545 y 551 de los rodamientos 542 y 548, respectivamente, pueden variar en posicion radial
desde el eje A. Los elementos rodantes 545 del rodamiento 542 se pueden disponer en un radio R7 del eje giratorio
A del motor eléctrico 12. Los elementos rodantes 551 del rodamiento 548 se pueden disponer en un radio R8 desde
el eje giratorio A. El radio R7 del rodamiento 542 puede ser mayor que el radio R8 del rodamiento 548 para acomodar
el mecanismo de transmisién 14.

El rodamiento 542 puede ser mayor en tamafio que el rodamiento 548 para soportar una carga de la bomba generada

por el vaivén del miembro de desplazamiento de fluidos 16 durante el bombeo y experimentad por el motor eléctrico
512 como resultado de la configuracién de transmision directa.
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El bastidor de bomba 518 soporta mecanicamente el motor eléctrico 512 en el primer extremo 524 y aloja al menos
parcialmente al miembro de desplazamiento de fluidos 16. El bastidor de bomba 518 puede estar acoplado
mecanicamente al estator 520 en el primer extremo 524 por medio de una pluralidad de elementos de montaje 537.

El accionador excéntrico 78 esta desplazado axialmente del eje giratorio A, de tal manera que el giro del rotor 522
haga que el accionador excéntrico 78 se mueva radialmente desde el eje giratorio A a lo largo de una trayectoria
circular. El perno 84 puede estar sujeto de manera roscada en un extremo interno del agujero 523 para afianzar el
manguito 83 al rotor 522. El perno 84 se puede extender axialmente hacia el rotor 522, de tal manera que el perno 84
se dispone en un plano axial con la matriz de imanes permanentes 534 del rotor 522 y los bobinados de inducido del
estator 520. El perno 84 se puede formar a partir de un material no ferroso para impedir interferencias con el
funcionamiento del motor eléctrico 512.

Como se ha descrito con respecto al sistema de accionamiento 10 y como se ha ilustrado en la Figura 4, el miembro
de transmisién 80 se puede configurar para recibir al accionador excéntrico 78 de forma que permita que el miembro
de transmisién 80 gire en relacién con el accionador excéntrico 78 a medida que el accionador excéntrico 78 se mueve
con el rotor 522. El miembro de transmision 80 se puede acoplar al miembro de desplazamiento de fluidos 16 por
medio de la biela de transmisién 82 y del pasador 92. El miembro de transmision 80 transforma el movimiento giratorio
del accionador excéntrico 78 en un movimiento de vaivén y acciona el miembro de desplazamiento de fluidos 16 por
medio de una biela de transmisién 82 en forma de vaivén.

Como se ha descrito con respecto al sistema de accionamiento 10, con cada revolucién del rotor 522, la biela de
transmision 82 se fuerza tanto hacia arriba como hacia abajo. De esta forma, el mecanismo de transmisién 14
transforma cada revolucion del rotor 522 en un movimiento lineal, hacia arriba y hacia abajo. La biela de transmision
82 esta acoplada al miembro de desplazamiento de fluidos 16 y en consecuencia tira del miembro de desplazamiento
de fluidos 16 a través de una carrera ascendente y empuja el miembro de desplazamiento de fluidos 16 a través de
una carrera descendente. Como tal, por cada revolucion del rotor 522, la bomba procede a través de la totalidad de
un ciclo de bomba, incluyendo una carrera ascendente y una carrera descendente. El par aumentado facilita que el
rotor 522 genere presiones de bombeo suficientemente altas con la bomba de desplazamiento 19 para generar una
pulverizacion atomizada en el aparato de pulverizacion 5. En algunos ejemplos, el rotor 522 puede hacer que la bomba
19 genere presiones de bombeo de aproximadamente 3,4-69 megapascales (MPa) (aproximadamente 500-10.000
libras por pulgada cuadrada (psi}) o incluso mas altas. En algunos ejemplos, las presiones de bombeo estan en un
intervalo de aproximadamente 20,7-34,5 MPa (aproximadamente 3.000-5.000 psi). Una elevada presién de bombeo
es util para atomizar el fluido en una pulverizacion con el fin de aplicar el fluido en una superficie.

Durante el funcionamiento de la bomba 19, las fuerzas de reaccién de la bomba generadas por el miembro de
desplazamiento de fluidos 16 durante el bombeo se transmiten al bastidor de bomba 518 por medio del mecanismo
de transmisién 14, el rotor 522, el rodamiento 542, el rodamiento 548 y la carcasa de estator 521. Tanto la fuerza de
reaccion ascendente como la fuerza de reaccion descendente se desplazan a través del mecanismo de transmisién
14, del rotor 522 y, a continuacioén, a los rodamientos 542 y 548. Los rodamientos 542 y 548 transfieren las fuerzas
giratorias asociadas con el giro del rotor 522 y ambas fuerzas de reaccién, la ascendente y la descendente, al bastidor
de bomba 518. Con cada carrera, se generan las fuerzas de reaccién de la bomba y se aplica una carga al rotor 522
debido a que el rotor 522 acciona directamente al miembro de desplazamiento de fluidos 16 por medio del mecanismo
de transmisién 14.

Esta carga de reaccién axial de la bomba es transversal al eje giratorio A del motor eléctrico 512 y se experimenta en
ambos extremos, el de entrada y el de salida, 524, 526 del motor eléctrico 512. La carga se transmite al bastidor de
bomba 518 por medio de los rodamientos 542, 548 y de la carcasa de estator 521, de tal manera que el motor eléctrico
512 no experimenta las fuerzas de reaccion de la bomba. En el primer extremo 524, la carga se transmite del rotor
522 al bastidor de bomba 518 a través del rodamiento 542 y de la carcasa de estator 521. En el extremo de entrada
eléctrica 548, la carga se transmite del rotor 522 al bastidor de bomba 518 a través del rodamiento 548 y de la carcasa
de estator 521. Los rodamientos 542, 548 experimentan fuerzas de reaccién opuestas con cada carrera de la bomba
para proporcionar un equilibrio de fuerzas en el bastidor de bomba 518.

Las fuerzas de reaccién de la bomba se transmiten de este modo al rotor 522 desde el miembro de desplazamiento
de fluidos 16 debido a la conexion de transmision directa entre el rotor 522 y el miembro de desplazamiento de fluidos
16. Los rodamientos 542, 548 equilibran la carga a través del rotor 522 y transmiten la carga al bastidor de bomba
518. El rodamiento 542 esta préximo al bastidor de bomba 518 y acoplado al bastidor de bomba 518 por medio de la
carcasa de estator 521. El rodamiento 548 es distal al bastidor de bomba 518, pero también esta acoplado al bastidor
de bomba 518 por medio de la carcasa de estator 521, que transmite cargas al bastidor de bomba 518 desde el
rodamiento 548. La carcasa de estator 521 transmite de este modo las cargas de la bomba desde el rotor 522 al
bastidor de bomba 518.

La colocacion del rodamiento del sistema de 510 proporciona ventajas significativas. Los rodamientos 542, 548
reaccionan a las cargas de reaccion de la bomba generadas durante el bombeo debido a la colocacién de transmision
directa. Los rodamientos 542, 548 estabilizan el rotor 522 para facilitar la conexién de transmision directa al miembro
de desplazamiento de fluidos 16. Las fuerzas de reaccion de la bomba experimentadas en el primer extremo 524 y en
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el extremo de entrada eléctrica 528 se transmiten al bastidor de bomba 518, equilibrando las fuerzas a través del
bastidor de bomba 518. La conexién equilibra el motor 512, proporcionando una vida més larga, menos desgaste,
menos tiempos de inactividad, un funcionamiento mas eficiente y un ahorro de costes.

La configuraciéon de transmision directa del sistema de accionamiento 510 elimina engranajes intermedios (p. ej.,
engranajes de reduccion) entre el motor eléctrico 512 y el miembro de desplazamiento de fluidos 16 que se utilizan en
bombas convencionales accionadas por un motor. La eliminacién de los engranajes intermedios proporciona una
bomba mas eficiente, compacta, ligera, fiable y simple, reduciendo el recuento de piezas y el nimero de piezas
moviles. Adicionalmente, la eliminacién de los engranajes proporciona un funcionamiento mas silencioso de la bomba.

La Figura 17 es un diagrama de bloques de un sistema de control de cualquiera de los sistemas de accionamiento de
las Figuras 1A-16. Se muestra el sistema de control 700, el panel de control 13, el controlador 15, la interfaz de usuario
17, el sensor de fluido 101, el sensor de motor 102, el sensor de temperatura 103 y sensores adicionales 104 (p. €j.,
un sensor de corriente). El controlador 15 se puede incluir en cualquiera de los sistemas de accionamiento divulgados
en el presente documento y utilizarse de acuerdo con la siguiente divulgacion. El controlador 15 puede ser uno 0 mas
circuitos légicos tal como un chip o microprocesador. Se puede incluir un cédigo en el controlador 15 para su ejecucién
por la circuiteria l6gica para realizar las funciones mencionadas en el presente documento. El controlador 15 puede
recibir datos, incluyendo aquellos en forma de sefiales analdgicas, de cualquiera de los sensores o transductores u
otros componentes mencionados en el presente documento.

Cada uno del sensor de fluido 101, del sensor de motor 102, del sensor de temperatura 103 y de los sensores
adicionales 104 proporciona sefiales electronicas al controlador 15. Por gjemplo, el controlador 15 puede recibir una
sefial del sensor de fluido 101 (mostrado en las Figuras 4 y 9). El sensor de fluido 101 se puede incluir en cualquiera
de los sistemas de accionamiento divulgados. El sensor de fluido 101 puede ser un transductor de presién que mide
la presién del fluido generada por la bomba 19. El sensor de fluido 101 puede ser, por ejemplo, un sensor de galga de
resorte.

El controlador 15 también puede recibir una sefial de un sensor de motor 102 (mostrado en las Figuras 4 y 9). El
sensor de motor 102 se puede incluir en cualquiera de los sistemas de accionamiento divulgados. El sensor de motor
102 mide, directa o indirectamente, un parametro del estado operativo del rotor 22. Por ejemplo, el sensor de motor
102 puede registrar y contar las revoluciones del rotor 22. El sensor de motor 102 puede determinar la orientacion del
rotor 22, de modo que la posicién giratoria del rotor 22 sea siempre conocida, lo que es (til para invertir el rotor 22.
Por ejemplo, el sensor de motor 102 puede ser un sensor magnético multieje con multiples imanes en el rotor 22 en
diferentes orientaciones y un sensor de campo magnético en el estator 20 que mide los cambios en los campos
magnéticos para determinar la posicién giratoria instantanea del rotor 22. En algunos casos, la posicion del rotor 22
podria no medirse directamente, sino inferirse. Por ejemplo, un sensor de ciclo puede detectar un ciclo del rotor 22 y/o
de la bomba 19, tal como midiendo el desplazamiento del miembro de desplazamiento de fluidos 16, a partir del cual
se puede inferir la posicién del ciclo del rotor 22.

El controlador 15 esté configurado para controlar el funcionamiento del motor 12. El controlador 15 controla la potencia
al estator 20 para controlar el giro del rotor 22 en torno al eje de motor. El controlador 15 se puede configurar para
hacer que la bomba 19 produzca fluido de pulverizacién de acuerdo con una presién objetivo. El controlador 15
proporciona corriente al motor 12 para conseguir las presiones deseadas. La corriente proporcionada al motor 12 es
proporcional a la presién generada por la bomba 19. Como tal, el controlador 15 se puede configurar para controlar la
corriente al motor 12 basandose en la presion deseada.

La bomba 19 puede mantener constante la presién del fluido de pulverizacion durante toda la operacién. En algunos
ejemplos, la bomba 19 esta configurada para producir fluido de pulverizacién a aproximadamente 3,45-51,74 MPa
(500-7500 libras por pulgada cuadrada (psi)), aunque habitualmente, en el intervalo de 10,34-22,75 MPa (1500-
3300 psi). La bomba 19 se puede hacer funcionar en un estado de bombeo y en un estado de parada. En el estado
de bombeo, el rotor 22 aplica un par al mecanismo de transmision 14, haciendo que el miembro de desplazamiento
de fluidos 16 aplique fuerza en el fluido de pulverizacion. En el estado de parada, el rotor 22 aplica un par para accionar
el mecanismo de transmision 14, pero no gira, de tal manera que el miembro de desplazamiento de fluidos 16 aplica
una fuerza en el fluido de pulverizacion, pero no se desplaza axialmente. Se puede producir una parada, por ejemplo,
cuando la bomba 19 opera en vacio debido al cierre de una valvula aguas abajo, tal como cuando no se ha apretado
el gatillo 9 (mostrado en la Figura 4) para pulverizar. La bomba 19 sigue aplicando presién en el fluido de pulverizacion
cuando la bomba 19 esta parada debido a la actuacién constante del rotor 22. Se impulsa el rotor 22 hacia delante
mientras el rotor 22 esté parado de tal manera que se sigue aplicando presion en el miembro de desplazamiento de
fluidos 16 a través del rotor 22 y el mecanismo de transmisién 14. Como tal, cuando se aprieta el gatillo 9, la presién
de pulverizacién ya esta presente y se proporciona instantaneamente, minimizando cualquier caida de presién que
pudiera producirse a empezar a pulverizar y afectar negativamente a las cualidades pulverizacion del patréon de
pulverizacién del liquido de pulverizacion. Con el impulso constante del rotor 22, el patrén de pulverizacién puede ser
consistente desde que se tira del gatillo (activacion) hasta que se suelta el gatillo (estado de parada).

Tanto durante el estado de bombeo como durante el estado de parada, el controlador 15 puede estar configurado para
suministrar corriente al estator 20 de tal manera que el rotor 22 aplica un par al mecanismo de transmisién 14, haciendo
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que el miembro de desplazamiento de fluidos 16 siga ejerciendo fuerza sobre el fluido de pulverizacién, impulsando al
motor 22 para que gire incluso cuando el rotor 22 esta parado debido a una contrapresion del fluido de pulverizaciéon
aguas abajo de la bomba 19. La contrapresién, provocada, por ejemplo, por el cierre de una valvula aguas abajo,
impide el desplazamiento axial del miembro de desplazamiento de fluidos 16 y, por lo tanto, el giro del rotor 22. En el
estado de parada, el controlador 15 envia que un flujo continuo de corriente al motor 12, haciendo que el rotor 22
aplique un par constante al mecanismo de transmision 14. El mecanismo de transmisién 14 convierte el par en una
fuerza de accionamiento lineal, de tal manera que el mecanismo de transmision 14 aplica una fuerza constante en el
miembro de desplazamiento de fluidos 16. El rotor 22 no gira durante la parada. El rotor 22 aplica un par con una
velocidad giratoria nula cuando la bomba 19 esté en el estado de parada. La bomba 19 esta completamente accionada
mecanicamente en el sentido de que el rotor 22 hace mecanicamente que el miembro de desplazamiento de fluidos
16 aplique presién en el fluido de pulverizacién durante el estado de parada.

La cantidad de corriente con la que se abastece al motor 12 se puede determinar basandose en un ajuste de presion.
El usuario puede establecer la presion a la que la bomba 19 debe producir el fluido de pulverizacion. El controlador 15
puede calcular la velocidad del motor (p. €j., por medio de un indice que relaciona la velocidad del rotor con una
presion establecida) basandose en la presién deseada y, a continuacion, puede calcular la cantidad de par necesario
para conseguir la velocidad del motor o presién. El par es directamente proporcional a la corriente y el controlador 15
puede determinar la corriente necesaria basandose en el par deseado. El par es directamente proporcional a la
corriente y la corriente es directamente proporcional a la presién. Como tal, el ajuste de presién del sistema de
accionamiento 10 puede corresponder a la cantidad de corriente (u otra medida de potencia) suministrada al motor
12, de tal manera que un ajuste de presiéon mas alta corresponde a una mayor corriente y un ajuste de presion mas
baja corresponde a menos corriente. El controlador 15 puede ajustar la tensién proporcionada al motor 12 para cambiar
la velocidad del rotor 22.

El controlador 15 ordena una corriente correspondiente a la presion establecida en el modo de impulsién. El controlador
15 podria no ordenar una velocidad del motor en el modo de impulsién. La corriente provista al motor 12 hace que la
bomba genere una presion de salida y la velocidad real del motor sera cualquier velocidad que sea necesaria para
mantener una presion constante. Por ejemplo, la velocidad del motor esta al maximo si no hay restricciones en el flujo
aguas abajo, de tal manera que la presion real no se pueda acumular hasta la presién objetivo. Si el motor esta
sobrecargado (p. €j., debido a una condicion de parada), la velocidad real del motor es nula, pero la presién se
mantiene a la presion deseada. Cuando la presién aguas abajo cae (p. €j., cuando se aprieta el gatillo 9), la velocidad
del motor aumentara a la velocidad necesaria para mantener la presion establecida, que es directamente proporcional
a la corriente.

Los sistemas de accionamiento divulgados tienen una carga de bomba de manivela desplazada, lo que resulta en
picos de corriente dos veces por revolucién del motor. El controlador 15 se puede configurar para determinar la presion
real basandose en las lecturas de presion tomadas durante un periodo de tiempo. Las multiples lecturas de presion
durante una escala temporal proporcionan una sefial de salida de presidon mas suave, facilitando un control mas preciso
y un bombeo mas suave. El usuario puede establecer una presién deseada por medio de la interfaz de usuario 17. El
controlador 15 controla el funcionamiento del motor 12 para hacer que la bomba 19 produzca un fluido basandose en
la presién deseada. La Corriente y la velocidad del motor se determinan basandose en el punto de ajuste de presion.
El controlador 15 determina la velocidad objetivo y el par para generar la presién objetivo y ordena la corriente al motor
12 basandose en esa informacion. La corriente, la presion y el par pueden permanecer iguales durante el estado de
bombeo y durante el estado de parada, mientras que la velocidad del motor cambia.

Durante el funcionamiento, la presién real se determina basandose en la informacién generada por el transductor de
presion 101. Se puede aumentar la corriente si la presion es mas baja que la presién objetivo o establecida. Si la
velocidad del motor no es capaz de satisfacer la presién objetivo y la corriente esta al maximo de la corriente operativa,
se puede aumentar la tension para aumentar la velocidad del motor 12. La cantidad de corriente con la que se abastece
al motor 12 para mantener una presion constante a una presion establecida depende de la composicién material del
fluido de pulverizacion. Por ejemplo, la corriente requerida para generar 20,69 MPa (3.000 psi} variara de un sistema
a otro dependiendo de la viscosidad del material bombeado, entre otros factores. El controlador 15 se puede configurar
para determinar la corriente necesaria basandose en la informacién de presién provista por el transductor de presion
101.

La cantidad de corriente con la que se abastece al motor 12 puede ser aproximadamente la misma tanto si el rotor 22
esta girando como si esta parado, aunque en algunas realizaciones, se puede abastecer al motor 12 con mas corriente
cuando el rotor 22 esta girando y se puede abastecer al motor 12 menos corriente cuando el rotor 22 esta parado,
pero impulsando. El flujo de corriente continuo regulado por el controlador 15 hace que la bomba 19 aplique una
presién constante en el fluido de pulverizacion por medio del miembro de desplazamiento de fluidos 16. El controlador
15 puede proporcionar mas potencia al motor 12 con el motor 12 girando que cuando el motor 12 esta parado. La
corriente puede permanecer constante tanto cuando esta parado como cuando esta girando, pero la tension puede
cambiar debido a los cambios de velocidad. La tension aumenta para aumentar la velocidad del motor 12, lo que
resulta en una potencia adicional durante el giro. Como tal, la tensién esta al minimo cuando esta a una velocidad nula
y con una presion al nivel deseado, dado que no se necesita ninguna velocidad adicional para obtener presion. A
medida que se conmuta el motor 12, se aplica potencia de acuerdo con una forma de onda sinusoidal. Por ejemplo, el
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motor 12 puede recibir potencia de CA. Por gjemplo, se puede proporcionar potencia a las fases del motor 12 de
acuerdo con una forma de onda sinusoidal desplazada eléctricamente. Con el motor 12 parado, las sefiales se
mantiene en el punto de parada, de tal manera que se proporciona una sefial constante con el motor 12 en un estado
de parada. Como tal, se puede considerar que al menos una fase del motor 12 recibe una sefial de CC con el motor
12 en un estado de parada. El motor 12 puede recibir de ese modo dos tipos de sefiales eléctricas durante el
funcionamiento, una primera durante el giro y una segunda durante la parada. La primera puede ser sinusoidal y la
segunda puede ser constante. La primera puede ser de CA y se puede considerar que la segunda es de CC. La
primera sefal de potencia puede ser mayor que la segunda sefial de potencia.

En algunos ejemplos, se puede proporcionar una corriente establecida al motor 12 a lo largo de toda la parada. Por
ejemplo, se puede proporcionar la corriente maxima al motor 12 a lo largo de toda la parada. La corriente maxima
puede ser una corriente maxima operativa del motor 12, una corriente maxima segun lo establecido por el usuario u
otra forma de corriente maxima. En algunos ejemplos, el controlador 15 puede variar la corriente provista al motor 12.
Por ejemplo, la corriente puede ser pulsada de tal manera que se suministre constantemente corriente al estator 20,
pero a diferentes niveles. Como tal, la bomba 19 puede aplicar una fuerza continua y variable al fluido de pulverizacién
con el motor 12 en el estado de parada. En algunos ejemplos, | corriente puede ser pulsada entre la corriente maxima
y una o mas corrientes inferiores a la corriente maxima. La bomba 19 retorna al estado de bombeo cuando la
contrapresién del fluido de pulverizacién cae lo suficiente, de tal manera que la corriente proporcionada al motor 12
pueda hacer que el rotor 22 gire y que el miembro de desplazamiento de fluidos 16 se desplace axialmente, tal como
cuando reanuda la pulverizacion. La bomba 19 retorna de ese modo al estado de bombeo cuando la fuerza ejercida
sobre el fluido de pulverizacién supera la contrapresién del fluido de pulverizacién. El controlador 15 se puede
configurar para reanudar el flujo de corriente de acuerdo con el estado de bombeo basandose en la caida de presién,
de tal manera que el motor 12 pueda girar.

Se produce una parada cuando la fuerza de accionamiento en el rotor iguala la fuerza de reaccion del fluido aguas
abajo de uno de los miembros de desplazamiento de fluidos 16 y la succién de fluido aguas arriba de la bomba 19
cuando el miembro de desplazamiento de fluidos 16 esta en una carrera ascendente. La bomba 19 sale de la parada
cuando la presién aguas abajo disminuye, de tal manera que las fuerzas ya no estan equilibradas y el rotor 22 supera
las fuerzas que actian sobre el miembro de desplazamiento de fluidos 16. Un suministro continuo de corriente al motor
12 durante la parada proporciona un impulso constante del rotor 22. En algunos ejemplos, se puede hacer que el rotor
22 salga del estado de parada debido a que la corriente constante supere la presion aguas abajo y no en respuesta a
ninguna presion del transductor de presién 101 que indique una caida de presion. El impulso continuo del rotor 22
garantiza que el rotor 22 esté continuamente preparado para reanudar la rotaciéon y el movimiento del miembro de
desplazamiento de fluido 16 en el mismo momento en que el fluido comience a fluir de nuevo, permitiendo que el
miembro de desplazamiento de fluido 16 se mueva de nuevo.

Otros sistemas de pulverizacion pueden dejar de abastecer de potencia al motor cuando un sensor de presion indica
que se ha alcanzado una presion establecida. La presién debe caer lo suficiente como para que el sensor de presién
registre la caida antes de que el controlador reanude el suministro de corriente al motor. Este proceso puede conllevar
una caida en la presién de pulverizacion justo cuando el usuario reanuda la pulverizacién, lo que se conoce como
banda muerta. Esta caida en la presién de pulverizacién normalmente es indeseable, ya que puede resultar en una
reduccion del patrén de pulverizacién al comienzo de la pulverizacién y en una variacion del patron de pulverizacion.
Por ejemplo, el patrén de pulverizacion varia desde el momento en el que se aprieta el gatillo hasta el momento en el
que se alcanza el punto de ajuste. En contraste, con un impulso constante del rotor 22, el punto de ajuste de presién
se consigue instantAneamente o casi al apretar el gatillo. El motor 12 empieza a girar y la bomba 19 empieza a bombear
en cuanto se abre la trayectoria de flujo aguas abajo, minimizando cualquier posible banda muerta y proporcionando
la presion de pulverizacién deseada cuando se inicia la pulverizacion.

Para la bomba 19 en respuesta a la contrapresion del fluido de pulverizacién proporciona ventajas significativas. El
usuario puede hacer que la bomba 19 opere en vacio sin dafiar los componentes internos de la bomba 19. El
controlador 15 regula a la corriente maxima, haciendo que la bomba 19 genere una presién constante. La bomba 19
aplica presion continuamente en el fluido de pulverizacién, permitiendo que la bomba 19 reanude rapidamente el
funcionamiento y generando una presion constante cuando se alivia la presién aguas abajo. Pulsar la corriente durante
una parada reduce el calor generado por el estator 20 y se utiliza menos energia.

El motor 12 puede permanecer parado, mientras sigue impulsando el miembro de desplazamiento de fluidos 16,
durante un periodo de tiempo indefinido. Sin embargo, si el usuario no utiliza la bomba 19 durante un periodo de tiempo
prolongado, tal como cuando el usuario se va a comer, entonces se puede ahorrar potencia y acumularse menos calor
si el controlador 15 detiene el abastecimiento de potencia al motor 12. El controlador 15 puede detectar una condicién
de parada, por ejemplo, utilizando un sensor de motor 102 para detectar que el rotor 22 ha dejado de girar y/o
basandose en una cantidad de pico de corriente experimentado y detectado por el sensor de corriente 104 cuando se
cierra inicialmente la trayectoria de flujo aguas abajo. En algunos ejemplos, el controlador 15 puede iniciar un
temporizador basandose en que el motor 12 entre en el estado de parada. El temporizador se puede detener y, en
algunos ejemplos, reiniciarse si se detecta el giro del rotor 22. Pero después de una cantidad de tiempo predeterminada
sin que gire el rotor 22, tal como 30 segundos, 5 minutos, 10 minutos o cualquier otro umbral temporal deseado, el
controlador 15 puede dejar de abastecer de potencia operativa (energia eléctrica) al motor 12. El controlador 15 puede
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seguir monitorizando un parametro de fluido, tal como la presién, por medio del sensor de fluido 101, mientras el
controlador 15 ha dejado de abastecer de potencia operativa al motor 12. Si el sensor de fluido 101 detecta un cambio
en el parametro de fluido, tal como una caida de presién o flujo de fluido, entonces, el controlador 15 puede reanudar
el abastecimiento de energia al motor 12 para que el rotor 22 gire y funcione como se ha descrito previamente,
basandose en la suposicion de que el operador ha reanudado las operaciones de pulverizacién.

El motor 12 sigue generando calor en una condicién de parada cuando se suministra la corriente para proporcionar un
impulso contante del rotor 22. La generacién de calor es proporcional al suministro de corriente a lo largo del tiempo.
En algunos ejemplos, se puede utilizar un sensor de temperatura para medir una temperatura del motor o la
temperatura atmosférica adyacente al motor 12. Si se alcanza un umbral de temperatura antes de que se haya
reanudado el giro del rotor 22 y/o antes de una cantidad de tiempo predeterminada sin que se haya producido el giro,
el controlador 15 puede dejar de abastecer de potencia operativa al motor 12. En este caso, el periodo predeterminado
de impulsiéon continuada es dinamico, basandose en la temperatura en oposicion a un periodo de tiempo
predeterminado. Controlar el abastecimiento de potencia operativa al motor 12 durante la parada basandose en la
temperatura puede tener en cuenta las variaciones en el medio ambiente en el que esté funcionando el sistema de
accionamiento 10. Los tiempos de espera tanto dinamicos como estaticos para un motor parado, basandose en la
temperatura y en el tiempo, respectivamente, pueden impedir un sobrecalentamiento y dafios en el sistema de
accionamiento 10. El controlador 15 puede reanudar el abastecimiento de energia al motor 12 una vez que el sensor
de fluido 101 detecta un cambio en el parametro de fluido, indicando que se han reanudado las operaciones de
pulverizacion.

El controlador 15 puede invertir la direccién de giro del rotor 22 basandose en el abastecimiento de energia eléctrica
al motor 12. Por ejemplo, el controlador 15 puede hacer que un rotor 22 gire en el sentido de las agujas del reloj
durante una pluralidad de revoluciones completas y luego en sentido contrario a las agujas del reloj durante una
pluralidad de revoluciones completas. Independientemente de si el rotor 22 gira en el sentido de las agujas del reloj 0
en sentido contrario a las agujas del reloj, el mecanismo de transmision 14 seguira moviendo el miembro de
desplazamiento de fluidos 16 en vaivén de la misma manera. Por ejemplo, el rotor 22 puede girar en el sentido de las
agujas del reloj realizando una pluralidad de revoluciones completas para accionar el pistén a través de una primera
pluralidad de carreras de bombeo y luego puede girar en sentido contrario a las agujas del reloj realizando una
pluralidad de revoluciones completas para accionar el piston a través de una segunda pluralidad de carreras de
bombeo. La conmutacién entre un giro del rotor 22 en el sentido de las agujas del reloj y uno en el sentido contrario a
las agujas del reloj puede aumentar la vida Util de los componentes proporcionando un desgaste mas uniforme de las
piezas (p. ej., rodamientos) y puede minimizar las cargas laterales del miembro de desplazamiento de fluidos 16. La
inversién de la direccion de giro también se puede usar para solucionar problemas, tal como una condicion de rotor
bloqueado. La inversién de la direccién de giro puede liberar momentaneamente la presiéon en el miembro de
desplazamiento de fluidos 16 para ayudar a despegar el miembro de desplazamiento de fluidos 16. Por ejemplo, podria
ser dificil arrancar el motor 12 contra presién. El cambiar la direccién de giro proporciona una transiciéon dentro de 90
grados, lo que permite que el miembro de desplazamiento de fluidos se encuentre con la carga mientras se mueve en
direccién opuesta y con algo de impetu para embestir la carga en la otra carrera de la bomba. Se debe entender que
el controlador 15 se puede configurar para invertir la direccion de giro del rotor 22 basandose en diversas condiciones
operativas.

El controlador 15 puede invertir periédicamente la direccién del rotor 22, tal como basandose en una programacion.
Por ejemplo, después de una cantidad de tiempo predeterminada girando en una primera direccién, el controlador 15
puede hacer que el rotor 22 gire en una segunda direccién opuesta a la primera direccién durante la misma cantidad
de tiempo predeterminada o una diferente 0 una cantidad de tiempo dada. Al expirar la cantidad de tiempo, el
controlador 15 puede esperar hasta un momento de parada para invertir la direccion del rotor 22 para no tener una
inversién del rotor 22 durante el bombeo. Como alternativa, el controlador 15 puede temporizar la inversién del giro
del rotor 22 basandose en la inversién de la direccién en la transicion del miembro de desplazamiento de fluidos 16
(p- €j., el miembro de desplazamiento de fluidos 16 esta en la parte superior o inferior de su carrera e invierte la
direccién de todos modos).

El controlador 15 puede invertir la direccion del rotor 22 basandose en el nimero de ciclos de la bomba. Por ejemplo,
el rotor 22 se puede invertir basandose en un nimero predeterminado de revoluciones completas del rotor 22 en una
direccién (p. ej., 1000 revoluciones) antes de conmutar a la otra direccion para girar el nimero de veces
predeterminado u otro y antes de volver a conmutar. Las revoluciones del motor se pueden determinar, por ejemplo,
mediante la informacién generada por el sensor de motor 102. En algunos ejemplos, se puede asociar un sensor con
el miembro de desplazamiento de fluidos 16 para detectar el desplazamiento y contar los ciclos de la bomba. Se puede
utilizar un nimero predeterminado de carreras de la bomba, dos de los cuales forman un ciclo completo de la bomba,
en lugar de las revoluciones del motor. En algunos ejemplos, se pueden utilizar los picos de presién experimentados
por el transductor de presion 101 para contar los ciclos las carreras de la bomba. Como tal, la inversién periédica del
rotor 22 se puede basar en la informacién del sensor de motor 102, el transductor de presiéon 101 u otro sensor del
sistema.

El controlador 15 puede invertir la direcciéon del rotor 22 basandose en que se ha desconectado la potencia del
pulverizador, tal como apretando el interruptor de potencia. Por ejemplo, cuando el usuario enciende el pulverizador,
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el controlador 15 puede hacer que el rotor 22 gire en una primera direccién, segun sea necesario, hasta que el
pulverizador se apaga. Cuando el usuario vuelve a encender el pulverizador, el controlador 15 hace que el rotor 22
gire en la segunda direccién, segin sea necesario, hasta que el pulverizador se apaga de nuevo. Esto puede proseguir,
conmutando de direccién de giro del rotor 22, basandose en el encendido y en el apagado del pulverizador. En algunos
ejemplos, el controlador 15 puede invertir la direccion de giro basandose en la desconexion de la potencia de reserva,
tal como cuando se desenchufa el pulverizador. El rotor 22 puede empezar, por tanto, una nueva direcciéon de giro
cada vez que el pulverizador se vuelve a enchufar y a activar.

El controlador 15 puede monitorizar un parametro de fluido con el sensor de fluido 101 y/o puede monitorizar la
corriente del motor 12, y puede conmutar la direccion de giro del rotor 22 basandose en el parametro monitorizado.
Por ejemplo, si la corriente extraida del motor 12 supera un umbral, lo que puede indicar una mayor resistencia, el
controlador 15 puede hacer que el rotor 22 invierta la direccién. En algunas realizaciones, el controlador 15 puede
hacer que el rotor 22 invierta la direccion si el rotor 22 se para mientras cuando no se ha alcanzado la presion
establecida, indicando una incapacidad por alcanzar la presiéon. En algunas realizaciones, el controlador 15 puede
hacer que el rotor 22 se invierta para girar en una segunda direccion si el rotor 22 esta girando en una primera direccién
y, aun asi, es incapaz de alcanzar la presion establecida después de una cantidad de tiempo predeterminada,
indicando un error de falta de eficiencia.

El controlador 15 puede hacer que el rotor 22 cambie de direccién de giro, por ejemplo, si el rotor 22 no hace una
revolucion completa, segun se ha indicado, mediante el sensor de motor 102. Por ejemplo, si el rotor 22 completa una
revolucion parcial en una primera direccion, pero es incapaz de completar la revolucidon completa y la presion real es
inferior a la presién objetivo, entonces, esto puede indicar una condicién de rotor bloqueado o un atasco u otra
obstruccion. El controlador 15 puede hacer que el rotor 22 gire en la segunda direccion giratoria basandose en tal
condicion. Si el rotor 22 es incapaz de completar una revolucion completa en la segunda direccién, el controlador 15
puede hacer que el rotor 22 vuelva a invertir la direccion. Esto se puede repetir hasta que el rotor 22 sea capaz de
hacer una revolucién completa, o durante un periodo de tiempo predeterminado, o durante un numero de
conmutaciones, entre otras opciones. El controlador 15 se puede configurar para generar un cédigo de error
basandose en que el rotor 22 no pueda girar cuando no esta presurizado y puede proporcionar esa informacion de
error al usuario, tal como por medio de una interfaz de usuario 17. En algunos ejemplos, el controlador 15 puede hacer
que el rotor 22 siga conmutando entre direcciones de giro, lo que puede provocar algo de bombeo dependiendo del
desplazamiento provisto por la bomba 19, permitiendo que el sistema funcione con capacidad parcial.

Durante una condicién de bloqueo en la que el rotor 22 no puede completar un giro de 360 grados, el controlador 15
puede hacer que el rotor 22 gire hasta detenerse (debido a la obstruccién/bloqueo) en la primera direccién giratoria y
luego girar hasta que se detenga (debido a la obstruccién/bloqueo) en la segunda direccion giratoria opuesta. El
controlador 15 puede seguir invirtiendo el giro hasta que se alcance el umbral de conmutacién predeterminado (p. ej.,
numero de inversiones de direccién), hasta que se rompa la condicién de blogueo. El controlador 15 se puede
configurar para generar un cédigo de error basandose en que el rotor 22 no pueda girar cuando no esta presurizado
y puede proporcionar esa informacioén de error al usuario, tal como por medio de una interfaz de usuario 17. Si el rotor
22 es capaz de completar un giro de 360 grados, entonces, el controlador 15 sigue accionado el giro del rotor 22 para
acumular la presion real hasta la presién objetivo. El controlador 15 reanuda de este modo el funcionamiento del rotor
22 en el modo de bombeo si se supera el bloqueo/obstruccion. En algunos ejemplos, el controlador 15 puede hacer
que el rotor 22 siga conmutando entre direcciones de giro, lo que puede provocar algo de bombeo dependiendo del
desplazamiento provisto por la bomba 19, permitiendo que el sistema funcione con capacidad parcial.

El controlador 15 puede hacer que el rotor 22 invierta la direccién periédicamente basandose en una programacion
basada en el tiempo o basada en eventos, por ejemplo, basandose en un calendario, en el tiempo de utilizacién, cada
vez que se apaga o se desenchufa el pulverizador, en el niUmero de revoluciones, etc. El controlador 15 también puede
hacer que el rotor 22 invierta la direccién en respuesta a obstrucciones o faltas de eficacia en el funcionamiento del
motor. Por ejemplo, el controlador 15 puede hacer que el rotor 22 invierta la direccién si el rotor 22 es incapaz de
completar una revolucién en su totalidad, o si el rotor 22 esta girando, pero es incapaz de satisfacer la presiéon
establecida.

Durante el funcionamiento, la circuiteria de control 13 puede determinar, por ejemplo, basandose en el sensor de
presién 101 o en el sensor de motor 102, si el motor 12 esté girando. Si el motor 12 esta girando, el giro puede seguir
en la direccién de giro actual. Si el motor 12 no esta girando, el controlador 15 puede determinar si ha cesado la
alimentacion operativa al motor 12 (p. ej., el pulverizador se ha apagado o desenchufado). Si la alimentacién operativa
al motor 12 ha cesado, el controlador 15 puede hacer que el rotor 22 cambie de direccién de giro la proxima vez que
el motor 12 se pone en funcionamiento.

Durante el funcionamiento, la circuiteria de control 15 puede determinar una inversién del rotor 22 basandose en un
umbral temporal y/o en un umbral de evento. Por ejemplo, la circuiteria de control 15 puede hacer que haya una
inversién si se ha alcanzado un umbral de tiempo predeterminado desde la Gltima inversién (p. ej., 15 minutos de
funcionamiento, 1 hora de funcionamiento, 5 horas de funcionamiento u otros tiempos). El umbral de tiempo
predeterminado se puede basar en el tiempo que se suministra potencia al motor 12 o el tiempo que el rotor 22 esta
girando realmente, entre otras opciones. En otro ejemplo, la circuiteria de control 16 puede provocar una inversion si
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se ha alcanzado un umbral de revoluciones predeterminado desde la ultima inversién (p. €j., 500 revoluciones, 1000
revoluciones, 10000 revoluciones u otro recuento de revoluciones). Si el umbral temporal y/o de eventos de la
circuiteria de control 15 puede hacer que el rotor 22 invierta la direccién la siguiente vez que el rotor 22 se detiene y
que empiece posteriormente a rotar o durante la rotacion del rotor 22, tal como cuando las revoluciones por minuto
son inferiores al umbral o0 basandose en que el miembro de desplazamiento de fluidos 16 esté al final de una carrera.

En algunos ejemplos, la circuiteria de control 15 puede parar de suministrar potencia al motor basandose en un tiempo
de impulso predeterminado (p. €j., 5 segundos, 1 minuto, 5 minutos u otros tiempos de no utilizacién). Por ejemplo, la
circuiteria de control 15 seguirda suministrando corriente, incluso cuando el motor 12 esta parado, para proporcionar
un impulso sobre el fluido para mantener la presién y para una rapida respuesta cuando se reanude la pulverizacién.
Si no se ha alcanzado el tiempo de impulso predeterminado, la circuiteria de control 15 puede determinar si se ha
alcanzado una temperatura maxima predeterminada (p. €j., temperatura del motor o aire ambiente). Si la temperatura
maxima predeterminada se ha alcanzado, la circuiteria de control 15 puede dejar de abastecer potencia operativa al
motor 12. Si no se ha alcanzado la temperatura predeterminada, la circuiteria de control 15 puede seguir suministrando
potencia al motor 12 para seguir actuando hasta que se alcance el tiempo de actuaciéon predeterminado o la
temperatura predeterminada.

La circuiteria de control 15 puede determinar si se ha alcanzado la presién objetivo, tal como basandose en datos del
sensor de presién 101. La circuiteria de control 15 puede determinar cuando esta girando el rotor 22 basandose en
datos del sensor de motor 102. Si el rotor 22 es capaz de girar, pero la presidn objetivo no se ha alcanzado, la circuiteria
de control 15 puede hacer que el rotor 22 invierta la direccién de giro. Si la presién es inferior a la presién objetivo,
pero el rotor se ha detenido o tiene bajas revoluciones por minuto (tal como por debajo de un umbral minimo), el
controlador 15 puede hacer que el rotor 22 invierta la direccion de giro. El controlador 15 puede hacer que el rotor 22
siga invirtiendo la direccion basandose en la baja presion objetivo y en el estado operativo del rotor 22 (p. €j., velocidad)
para intentar superar la falta de eficiencia, un rotor bloqueado u otra obstruccion. En algunos ejemplos, el controlador
15 puede proporcionar un codigo de error al usuario mediante la interfaz de usuario 17, tal como basandose en que el
rotor 22 invierta un nimero establecido de veces y no rompa el bloqueo/obstruccién.

Los ejemplos expuestos relativos al controlador 15 que controla el giro del rotor 22 y el suministro de corriente del
motor 12 no son ejemplos limitativos. Se pueden tomar etapas adicionales, menos y/o alternativas. Por ejemplo, el
sistema de accionamiento 10 puede funcionar con o sin un impulso constante del rotor y la direccién de giro del motor
se puede invertir basandose en una o méas de las condiciones programadas (p. €j., basadas en el tiempo o basadas
en eventos) u operativas (p. ej., bloqueo).

Si bien los conjuntos de bombeo de esta divulgacion y de las reivindicaciones se exponen en el contexto de un sistema
de pulverizacion, se entiende que los conjuntos de bombeo y los controles se pueden utilizar en una variedad de
contextos y sistemas de manejo de fluidos y no se limitan a los expuestos. Uno o mas de los conjuntos de bombeo
expuestos se pueden utilizar solos 0 en combinacién con una o varias bombas adicionales para transferir fluido para
cualquier fin deseado, tal como transferencia de ubicacién, pulverizacion, dosificacion, aplicacion, etc.

38



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 3028 870 T3

REIVINDICACIONES
1. Un conjunto de bomba de desplazamiento de fluidos que comprende:
- un motor eléctrico (12) que comprende:

- un estator (20) fijado a un arbol (23);y
- un rotor (22) que incluye una carcasa (28, 30, 32) y una matriz de imanes permanentes (34) en una cara
circunferencial interior de la carcasa, estando el estator (20) y el rotor (22) dispuestos en un gje; y

- una transmision (14) acoplada al rotor (22) en un primer extremo del motor eléctrico (12);

- una bomba que comprende un miembro de desplazamiento de fluidos (16) acoplado mecanicamente a la
transmision, en donde la transmision convierte la salida giratoria en una entrada de vaivén en el miembro de
desplazamiento de fluidos (16);

- un bastidor de bomba (18) unido mecanicamente al motor eléctrico (12);

en donde la carcasa esta acoplada giratoriamente al bastidor de bomba (18) en el primer extremo (24) del motor
eléctrico (12), estando el primer extremo del motor eléctrico (24) acoplado a la transmisién;

en donde la carcasa solapa radialmente al estator (20) a lo largo de una extension radial del estator (20) y el arbol
(23) en el primer extremo del motor eléctrico,

caracterizado por que la carcasa solapa al menos parcialmente de manera radial el estator (20) a lo largo de una
extensién radial del estator (20) en un segundo extremo del motor eléctrico (26) dispuesto opuesto al primer
extremo del motor eléctrico a lo largo del gje, de tal manera que una linea paralela al eje se extiende a través de
cada uno de la carcasa en el primer extremo del motor eléctrico, la carcasa en el segundo extremo del motor
eléctrico y el estator (20).

2. El conjunto de bomba de la reivindicacion 1,
en donde el rotor (22) se dispone coaxialmente alrededor del estator (20).

3. El conjunto de bomba de la reivindicacion 2,
en donde el segundo extremo del motor eléctrico esta configurado para recibir potencia eléctrica.

4. El conjunto de bomba de la reivindicacion 1,
en donde el bastidor de bomba (18) esta conectado mecanicamente a cada uno del rotor (22) y del estator (20).

5. El conjunto de bomba de la reivindicacion 4,
en donde un miembro de soporte (60) conecta el bastidor de bomba (18) al arbol (23) de tal manera que el estator (20)
esta fijo en relacién con el bastidor de bomba (18).

6. El conjunto de bomba de la reivindicacién 5,
en donde el miembro de soporte (60) esta conectado al arbol (23) en el segundo extremo del motor eléctrico.

7. El conjunto de bomba de la reivindicacién 5,
en donde el miembro de soporte (60) se extiende alrededor de un exterior del rotor (22) desde el bastidor de bomba
(18) hasta el arbol (23).

8. El conjunto de bomba de la reivindicacion 5,
en donde el miembro de soporte (60) comprende:

- un conector (93) que se extiende desde el bastidor de bomba (18) a través del exterior del rotor (22), en donde el
conector (93) esta separado radialmente del rotor (22); y

- un extremo de bastidor que se extiende radialmente desde el conector (93) hasta el arbol (23), en donde el
extremo de bastidor esta espaciado axialmente del rotor (22) y en donde el extremo de bastidor esta en contacto
fijo con el arbol (23).

9. El conjunto de bomba de la reivindicacion 8, en donde el arbol (23) esta formado de un material térmicamente
conductor para transferir calor desde el estator (20) al extremo de bastidor.

10. El conjunto de bomba de una cualquiera de las reivindicaciones 5-8, y que comprende, ademas:
- un primer rodamiento dispuesto entre el bastidor de bomba (18) y el rotor (22) en el primer extremo para soportar
el rotor (22) y permitir un movimiento giratorio del rotor (22) con respecto al bastidor de bomba (18); y
- un segundo rodamiento dispuesto entre el arbol (23) y el rotor (22) en el segundo extremo para soportar el rotor
(22) y permitir un movimiento giratorio del rotor (22) con respecto al arbol (23).

11. El conjunto de bomba de una cualquiera de las reivindicaciones 8-9, y que comprende ademas un panel de control
(13) acoplado mecéanicamente al extremo de bastidor, en donde el extremo de bastidor esta dispuesto axialmente
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entre el motor eléctrico (12) y el panel de control (13).

12. El conjunto de bomba de la reivindicacién 1,
en donde el arbol (23) se extiende axialmente hacia fuera mas alla de la carcasa en el segundo extremo.

13. El conjunto de bomba de la reivindicacién 1,
en donde un miembro de soporte (60) conecta el bastidor de bomba (18) al arbol (23) de tal manera que el estator (20)
esté fijo en relacion con el bastidor de bomba (18).

14. El conjunto de bomba de una cualquiera de las reivindicaciones 1-4,

y que comprende ademas un primer rodamiento dispuesto entre el bastidor de bomba (18) y el rotor (22) en el primer
extremo para soportar el rotor (22) y permitir un movimiento giratorio del rotor (22) en relacién con el bastidor de bomba
(18) y para soportar una carga de la bomba, en donde la carga de la bomba es una carga axial a lo largo de un eje de
vaivén del miembro de desplazamiento de fluidos (16).

15. El conjunto de bomba de la reivindicacién 1,

que comprende ademas un accionador excéntrico (78) que se extiende desde el rotor (22), en donde el accionador
excéntrico (78) esta acoplado al rotor (22) y a la transmisién para proporcionar una relacién 1:1 entre el giro del rotor
(22) y el ciclo de la bomba.
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