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DESCRIPCION
Motor y dispositivo de conversion de energia para el mismo
Campo

La invencion pertenece al campo de las técnicas electronicas, y mas especificamente a un motor y un dispositivo de
conversion de energia para el mismo.

Antecedentes

Actualmente, una bobina de motor en un motor esta formada en general por una pluralidad de bobinas de fase. Los
primeros extremos de cada bobina de fase se conectan entre si para formar un punto de conexién de bobina de motor,
y los segundos extremos de cada bobina de fase se conectan con un circuito excitador. Aunque la estructura de bobina
de motor puede llevar a cabo el accionamiento del motor, cuando una corriente pasa a través de la bobina de motor,
se genera un efecto de inductancia mutua entre las bobinas de fase, lo que impide el control de las ondulaciones de
corriente y la reduccién de las pérdidas, y afecta el rendimiento de trabajo del motor.

El documento CN104393699A divulga un motor con una pluralidad de bobinas de fase.
Sumario

De acuerdo con la invencion, se proporcionan motores y un dispositivo de conversion de energia de acuerdo con las
reivindicaciones independientes; las reivindicaciones dependientes se refieren a modos de realizacion preferentes. La
invencién esta destinada a proporcionar un motor para resolver grandes pérdidas de energia y bajo rendimiento de
trabajo de un motor provocados por una bobina de motor en la técnica relacionada.

Lainvencién se implementa como sigue. Un motor incluye una bobina de motor. La bobina de motor incluye x conjuntos
de devanados, x =2 1 y x es un nimero entero.

Un namero de fases de un x#m° conjunto de devanados es mx. El motor se hace funcionar controlando cada conjunto
de devanados de mx fases por control vectorial de motor.

En cada uno de los x conjuntos de devanados, cada devanado de fase incluye nx ramas de bobina.

Un primer extremo de cada una de las nx ramas de bobina de cada devanado de fase estd conectado con un primer
extremo de una rama de bobina separada de la rama de bobina por un angulo eléctrico de 360 grados, para formar
puntos de extremo de mx fases.

Un segundo extremo de cada una de las nx ramas de bobina de cada devanado de fase esta conectado ademas con
un segundo extremo de una rama de bobina separada de la rama de bobina por un angulo eléctrico de P * (360 * k1 +
360/myx) grados, para formar nx puntos neutros.

kz2mxz22, nxz3,p==x1,1<ki=(nx-1), y mx nxy ki son todos nimeros enteros.

La invencion pretende ademas proporcionar un motor. El motor incluye una bobina de motor. La bobina de motor
incluye x conjuntos de devanados, x = 1 y x es un nimero entero.

Un numero de fases de cada uno de los x conjuntos de devanados es m. Los x conjuntos de devanados incluyen x *
m devanados de fase. Se hace que el motor funcione controlando cada conjunto de devanados de m fases por control
vectorial de motor.

En los x * m devanados de fase, cada devanado de fase incluye n ramas de bobina.

Cada una de las n ramas de bobina de cada devanado de fase esta conectada con una rama de bobina separada de
la rama de bobina por un angulo eléctrico de 360 grados, para formar x * m puntos de extremo de fase.

Cada una de las n ramas de bobina de cada devanado de fase esta ademas conectada con una rama de bobina
separada de la rama de bobina por un angulo eléctrico de P * (360 * k2 + 360/(x * m)) grados, para formar n puntos
neutros,nzx*mymz2,nz3,p=+1,1<k2<(n-1), y m, ny ka2 son todos nimeros enteros.

La invencién proporciona ademas un dispositivo de conversion de energia. El dispositivo de conversiéon de energia
incluye el motor anterior y un rectificador de modulacion por ancho de pulso (PWM) reversible.

Un circuito de carga o un circuito de descarga se forma por un puerto de carga externo o un puerto de descarga y una
bateria externa usando el dispositivo de conversion de energia. Un circuito excitador esta formado por la bateria
externa y el dispositivo de conversion de energia. El motor y el rectificador PWM reversible estdn ambos conectados
con el puerto de carga externo o el puerto de descarga. El rectificador PWM reversible esta conectado con la bateria
externa.
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En la invencién, usando la bobina del motor que incluye los x conjuntos de devanados en el motor, se puede reducir
un efecto de inductancia mutua generado entre los devanados cuando una corriente pasa a través de los devanados.
Por lo tanto, se mejora la capacidad de controlar las ondulaciones de corriente y se reducen las pérdidas de energia
de la bobina de motor. De esta forma se resuelven las grandes pérdidas de energia y la impedancia en el control de
las ondulaciones de corriente de la bobina de motor en la técnica relacionada.

Breve descripcion de los dibujos

La FIG. 1 es un diagrama esquematico de una estructura ejemplar de una bobina de motor de acuerdo con un primer
modo de realizacion de la invencion.

La FIG. 2 es un diagrama esquematico de una estructura ejemplar de una bobina de motor de acuerdo con un segundo
modo de realizacion de la invencion.

La FIG. 3 es un diagrama esquematico de otra estructura ejemplar de la bobina de motor de acuerdo con el segundo
modo de realizacion de la invencion.

La FIG. 4 es un diagrama esquematico de todavia otra estructura ejemplar de la bobina de motor de acuerdo con el
segundo modo de realizacién de la invencion.

La FIG. 5 es un diagrama esquematico de una estructura ejemplar de una bobina de motor de acuerdo con un tercer
modo de realizacion de la invencion.

La FIG. 6 es un diagrama esquematico de otra estructura ejemplar de la bobina de motor de acuerdo con el tercer
modo de realizacion de la invencion.

La FIG. 7 es un diagrama esquematico de todavia otra estructura ejemplar de la bobina de motor de acuerdo con el
tercer modo de realizacién de la invencién.

La FIG. 8 es un diagrama esquematico de alin otra estructura ejemplar de la bobina de motor de acuerdo con el tercer
modo de realizacion de la invencion.

La FIG. 9 es un diagrama esquematico de una estructura ejemplar de una bobina de motor de acuerdo con un cuarto
modo de realizacion de la invencion.

La FIG. 10 es un diagrama esquematico de una estructura modular de un dispositivo de acuerdo con un quinto modo
de realizacion de la invencion.

La FIG. 11 es un diagrama esquematico de una estructura de circuito de un dispositivo de acuerdo con un sexto modo
de realizacion de la invencion.

La FIG. 12 es un diagrama esquematico de una estructura de circuito de un dispositivo de acuerdo con un séptimo
modo de realizacion de la invencion.

La FIG. 13 es un diagrama esquematico de una estructura de circuito de un dispositivo de acuerdo con un octavo
modo de realizacion de la invencion.

La FIG. 14 es un diagrama esquematico de una estructura de circuito de un dispositivo de acuerdo con un noveno
modo de realizacion de la invencion.

Descripcion detallada

Para hacer que los objetivos, las soluciones técnicas y las ventajas de la presente invencién sean mas evidentes y
mas claros, lo que sigue describe la presente invencién con mayor detalle con referencia a los dibujos y modos de
realizacion adjuntos. Se debe entender que los modos de realizacién especificos descritos en el mismo se usan
simplemente para explicar la presente invencion en lugar de limitar la presente invencién.

Lo que sigue describe implementaciones de la presente invencién en detalle con referencia a dibujos adjuntos
especificos.

Un modo de realizacién de la invencion proporciona un motor 21. El motor 21 incluye una bobina de motor 211.

Especificamente, la bobina de motor 211 incluye x conjuntos de devanados, x = 1, y x es un nimero entero. Un nimero
de fases de un x4™° conjunto de devanados es mx. El motor se hace funcionar controlando cada conjunto de devanado
de mx fases por control vectorial de motor. En cada uno de los x conjuntos de devanados, cada devanado de fase
incluye nx ramas de bobina. Un primer extremo de cada una de las nx ramas de bobina de cada devanado de fase
esta conectado con un primer extremo de una rama de bobina separada de la rama de bobina por un angulo eléctrico
de 360 grados, para formar puntos de extremo de mx fases. Un segundo extremo de cada una de las nx ramas de
bobina de cada devanado de fase esta conectado ademas con un segundo extremo de una rama de bobina separada
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de la rama de bobina por un angulo eléctrico de P * (360 * ki1 + 360/ myx} grados, para formar nx puntos neutros, nx =
mxz2, nxz3,p=+1,1<ki=(nx-1),y mx, nxy ki son todos nimeros enteros.

Para entender mas claramente una estructura de la bobina de motor 211, la estructura de la bobina de motor 211 se
describe a continuaciéon usando como ejemplo que x es 1, mxes 3y nxes 4.

La FIG. 1 es un diagrama esquematico de una estructura de circuito de la bobina de motor 211 cuando x es 1, mxes
3y nxes 4 de acuerdo con este modo de realizacion.

Especificamente, en referencia a la FIG. 1, la bobina de motor 211 incluye un conjunto de devanados. El conjunto de
devanados incluye devanados trifasicos: un primer devanado de fase A, un segundo devanado de fase B y un tercer
devanado de fase C. Cada devanado de fase incluye cuatro ramas de bobina. Los primeros extremos (que son
respectivamente A1, A2, A3y A4) de las ramas de bobina en el primer devanado de fase A estan conectados entre si
para formar un primer punto de extremo de fase. Los primeros extremos (que son respectivamente B1, B2, B3 y B4)
de las ramas de bobina en el segundo devanado de fase B estan conectados entre si para formar un segundo punto
de extremo de fase. Los primeros extremos (que son respectivamente C1, C2, C3 y C4) de las ramas de bobina en el
tercer devanado de fase C estan conectados entre si para formar un tercer punto de extremo de fase.

Ademas, un segundo extremo de cada una de las cuatro ramas de bobina de cada devanado de fase esta conectado
con un segundo extremo de una rama de bobina separada de la rama de bobina por un angulo eléctrico de 480 grados
para formar cuatro puntos neutros. En este caso, P es 1 y ki es 1. Especificamente, en referencia a la FIG. 1, un
segundo extremo al de una primera rama de bobina del primer devanado de fase A, un segundo extremo b2 de una
segunda rama de bobina del segundo devanado de fase B y un segundo extremo ¢3 de una tercera rama de bobina
del tercer devanado de fase estan conectados entre si para formar un primer punto neutro N1. Un segundo extremo
a2 de una segunda rama de bobina del primer devanado de fase A, un segundo extremo b3 de una tercera rama de
bobina del segundo devanado de fase B y un segundo extremo ¢4 de una cuarta rama de bobina del tercer devanado
de fase C estan conectados entre si para formar un segundo punto neutro N2. Un segundo extremo c¢1 de una primera
rama de bobina del tercer devanado de fase C, un segundo extremo a3 de una tercera rama de bobina del primer
devanado de fase A y un segundo extremo b4 de una cuarta rama de bobina del segundo devanado de fase B estan
conectados entre si para formar un tercer punto neutro N3. Un segundo extremo b1 de una primera rama de bobina
del segundo devanado de fase B, un segundo extremo ¢2 de una segunda rama de bobina del tercer devanado de
fase C y un segundo extremo a4 de una cuarta rama de bobina del primer devanado de fase A estan conectados entre
si para formar un cuarto punto neutro N4.

Especificamente, cuando una corriente pasa a través de la bobina de motor 211, dos cualesquiera de una primera
rama de bobina de una primera bobina de fase A, una primera rama de bobina de una segunda bobina de fase By
una primera rama de bobina de una tercera bobina de fase C estan espacialmente espaciadas para formar dos
circuitos superpuestos, y se genera un efecto de inductancia mutua entre las dos al usar los circuitos superpuestos.

En este modo de realizacién, por medio del devanado alternado en la bobina de motor 211, se puede reducir
eficazmente el efecto de inductancia mutua generado cuando la corriente pasa a través de la bobina de motor 211.
Por lo tanto, se puede incrementar la inductancia equivalente, de modo que se incrementa la inductancia de la bobina
de motor 211. De esta manera, se potencia el control de las ondulaciones de corriente y se reducen las pérdidas de
energia de la bobina de motor, resolviendo de este modo las grandes pérdidas de energia y la impedancia en el control
de las ondulaciones de corriente de la bobina de motor en la técnica relacionada.

Ademas, como una implementacién de la invencién, en cada conjunto de devanados, salientes, en una parte de
extremo del motor 21, del primer extremo de cada una de las nxramas de bobina de cada devanado de fase y el primer
extremo de la rama de bobina separada de la rama de bobina por el angulo eléctrico de 360 grados estan dispuestos
en un circulo. El primer extremo y el segundo extremo de cada rama de bobina estan opuestos entre si en una direccién
axial del motor 21.

Para entender mas claramente la estructura de la bobina de motor 211, la bobina de motor 211 mostrada en la FIG. 1
se usa como ejemplo. En este caso, en la FIG. 2 se muestra una estructura de lado frontal del un conjunto de
devanados, y en la FIG. 3 se muestra una estructura de lado posterior del conjunto de devanados.

Como se muestra en la FIG. 2 y la FIG. 3, los salientes, en la parte de extremo del motor 21, del primer extremo de
cada una de las cuatro ramas de bobina de cada bobina y el primer extremo de la rama de bobina separada de la
rama de bobina por el angulo eléctrico de 360 grados estan dispuestos en un circulo. El primer extremo y el segundo
extremo de cada rama de bobina estan opuestos entre si en la direccion axial del motor 21.

En este modo de realizacion, disponiendo los salientes, en la parte de extremo del motor 21, del primer extremo de
cada una de las nxramas de bobina de cada devanado de fase y el primer extremo de la rama de bobina separado de
la rama de bobina por el angulo eléctrico de 360 grados en un circulo, se puede reducir efectivamente un area ocupada
de la bobina del motor y se puede incrementar una utilizacién de espacio para la bobina de motor 211 en el motor 21.
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Ademas, como implementacion de la invencién, cuando un nimero mx de fases de cada conjunto de devanados es

S (m, *n,)

i=1

igual, salientes de segundos extremos de ramas de bobina en la parte de extremo del motor estan
dispuestos ciclicamente en un circulo desde una 12 fase hasta una mésima fage. Los angulos eléctricos de dos ramas
de bobina en un devanado monofasico dispuestas contiguas entre si difieren en 360 grados. Los angulos eléctricos
de dos ramas de bobina contiguas en nx ramas de la bobina dentro de un mismo ciclo difieren en 360/mx grados.

Una disposicion ciclica en circulo desde la 12 fase hasta la mésma fage quiere decir que todas las ramas de bobina de
fase estan dispuestas desde la 12 fase hasta la m**™a fase en orden ascendente, y la operacién se repite ciclicamente
desde la 12 fase hasta la ms™ma fase. Una direccién de disposicion de cada ciclo en el circulo es en sentido horario o
antihorario.

Para entender mas claramente el contenido de esta implementacion, la bobina de motor 211 mostrada en la FIG. 1 se
usa como ejemplo. En este caso, en la FIG. 4 se muestra un saliente de la parte de extremo del motor.

Como se muestra en la FIG. 4, los salientes de los segundos extremos de 12 ramas de bobina en la parte de extremo
del motor estan dispuestos ciclicamente en un circulo de acuerdo con desde el primer devanado de fase A hasta el
tercer devanado de fase C. Los angulos eléctricos de las dos ramas de bobina en un devanado monofasico dispuestas
contiguas entre si difieren en 360 grados. Los angulos eléctricos de dos ramas de bobina contiguas en cuatro ramas
de bobina dentro de un mismo ciclo difieren en 90 grados.

Cabe sefialar que el ciclo en el presente documento se compone especificamente de una rama de bobina en cada
devanado de fase, y una secuencia es una direccién de disposicion de los salientes de todos los devanados de fase
en la parte de extremo. Por ejemplo, en la bobina de motor 211 mostrada en la FIG. 1, un ciclo se compone de una
rama de bobina en cada devanado de fase y se forman cuatro ciclos. La direccion de disposicion de todos los
devanados de fase es A, B y C en sentido horario. La direccion de disposicion de todos los devanados de fase es C,
By A en sentido antihorario. Un ciclo en la bobina de motor 211 es a4, b4 y c4. La secuencia de disposicién en sentido
horario es a4, b4 y c4. La secuencia de disposicién en sentido antihorario es a4, b4 y c4.

Como solucion preferente de este modo de realizacién, una rama de bobina correspondiente a una mé$m2 fase de
uno de los ciclos no esta conectada con una rama de bobina correspondiente a una primera fase de un ciclo siguiente,
una rama de bobina correspondiente a una primera fase de uno de los ciclos no esta conectada con una rama de
bobina correspondiente a una myésma fage de un ultimo ciclo, y una rama de bobina correspondiente a una primera
fase de un primer ciclo no esta conectada con una rama de bobina correspondiente a una mésma fase de un Y7, n&sime
ciclo.

En este modo de realizacién, cuando el nimero mx de fases de cada conjunto de devanados es igual, los salientes de
X

D (m *n)
los segundos extremos de las ramas de bobina en la bobina de motor 211 en la parte de extremo del
motor estan dispuestos ciclicamente en un circulo desde la 12 fase hasta la mé™m2 fase, los angulos eléctricos de las
dos ramas de bobina en un devanado monofasico dispuestas contiguas entre si difieren en 360 grados, y los angulos
eléctricos de las dos ramas de bobina contiguas en las nx ramas de bobina dentro de un mismo ciclo difieren en 360/ mx
grados. De esta manera, cuando la corriente pasa a través de la bobina de motor 211, se pueden reducir las pérdidas
de energia y se potencia el control de las ondulaciones de corriente.

Un modo de realizacién de la invencion proporciona un motor 22. El motor 22 incluye una bobina de motor 221.

Especificamente, el motor 22 incluye la bobina de motor 221. La bobina de motor 221 incluye x conjuntos de
devanados, x 2 1, y x es un numero entero. Un nimero de fases de cada uno de los x conjuntos de devanados es m.
Los x conjuntos de devanados incluyen x * m devanados de fase. Se hace que el motor funcione controlando cada
conjunto de devanado de m fases por control vectorial de motor. En los x * m devanados de fase, cada devanado de
fase incluye n ramas de bobina. Cada una de las n ramas de bobina de cada devanado de fase estéd conectada con
una rama de bobina separada de la rama de bobina por un angulo eléctrico de 360 grados para formar x * m puntos
de extremo de fase. Cada una de las n ramas de bobina de cada devanado de fase esta ademas conectada con una
rama de bobina separada de la rama de bobina por un angulo eléctrico de P * (360 * k2 + 360/(x * m)) grados para
formar n puntos neutros, nz2x*m,mz22,nz3,p==+1,1=<k2<(n-1), ym, ny ke son todos nimeros enteros.

Para entender mas claramente la estructura de la bobina de motor 221, la estructura de la bobina de motor 221 se
describe a continuaciéon usando como ejemplo que x es 1, mxes 6y nxes 7.

La FIG. 5 es un diagrama esquematico de una estructura de circuito de la bobina de motor 221 cuando x es 1, m es 6
y n es 7 de acuerdo con este modo de realizacion.

Especificamente, en referencia a la FIG. 5, la bobina de motor 221 incluye un conjunto de devanados. El conjunto de
devanados incluye seis devanados de fase: un primer devanado de fase A, un segundo devanado de fase B, un tercer
devanado de fase C, un cuarto devanado de fase D, un quinto devanado de fase E y un sexto devanado de fase F.

5
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Cada devanado de fase incluye siete ramas de bobina. Los primeros extremos (que son respectivamente A1, A2, A3,
A4, A5, A6 y A7) de todas las ramas de bobina en el primer devanado de fase A se conectan entre si para formar un
primer punto de extremo de fase. Los primeros extremos (que son respectivamente B1, B2, B3, B4, B5, B6 y B7) de
las ramas de bobina en el segundo devanado de fase B se conectan entre si para formar un segundo punto de extremo
de fase. Los primeros extremos (que son respectivamente C1, C2, C3, C4, C5, C6 y C7) de las ramas de bobina en
el tercer devanado de fase C se conectan entre si para formar un tercer punto de extremo de fase. Los primeros
extremos (que son respectivamente D1, D2, D3, D4, D5, D6 y D7) de las ramas de bobina en el cuarto devanado de
fase U se conectan entre si para formar un cuarto punto de extremo de fase. Los primeros extremos (que son
respectivamente E1, E2, E3, E4, E5, E6 y E7) de las ramas de bobina en el quinto devanado de fase V se conectan
entre si para formar un quinto punto de extremo de fase. Los primeros extremos (que son respectivamente F1, F2, F3,
F4, F5, F6 y F7) de las ramas de bobina en el sexto devanado de fase W se conectan entre si para formar un sexto
punto de extremo de fase.

Ademas, un segundo extremo de cada una de las cuatro ramas de bobina de cada devanado de fase se conecta con
un segundo extremo de una rama de bobina separada de la rama de bobina por un angulo eléctrico de 420 grados
para formar cuatro puntos neutros. En este caso, P es 1y kz es 1. Especificamente, en referencia a la FIG. 5, la FIG.
5 no muestra un procedimiento para conectar los puntos neutros N formados por los segundos extremos de todas las
ramas de bobina en cada devanado de fase. El procedimiento incluye especificamente lo siguiente: un segundo
extremo a1 de una primera rama de bobina del primer devanado de fase A, un segundo extremo b2 de una segunda
rama de bobina del segundo devanado de fase B, un segundo extremo ¢3 de una tercera rama de bobina del tercer
devanado de fase C, un segundo extremo d4 de una cuarta rama de bobina del cuarto devanado de fase D, un segundo
extremo e5 de una quinta rama de bobina de un quinto devanado de fase E y un segundo extremo f6 de una sexta
rama de bobina del sexto devanado de fase F se conectan entre si para formar un primer punto neutro N1. Un segundo
extremo a2 de una segunda rama de bobina del primer devanado de fase A, un segundo extremo b3 de una tercera
rama de bobina del segundo devanado de fase B, un segundo extremo ¢4 de una cuarta rama de bobina del tercer
devanado de fase C, un segundo extremo d5 de una quinta rama de bobina del cuarto devanado de fase D, un segundo
extremo €6 de una sexta rama de bobina del quinto devanado de fase E y un segundo extremo f7 de una séptima
rama de bobina del sexto devanado de fase F se conectan entre si para formar un segundo punto neutro N2. Un
segundo extremo a3 de una tercera rama de bobina del primer devanado de fase A, un segundo extremo b4 de una
cuarta rama de bobina del segundo devanado de fase B, un segundo extremo ¢5 de una quinta rama de bobina del
tercer devanado de fase C, un segundo extremo d6 de una sexta rama de bobina del cuarto devanado de fase D, un
segundo extremo e7 de una séptima rama de bobina del quinto devanado de fase E y un segundo extremo f1 de una
primera rama de bobina del sexto devanado de fase F se conectan entre si para formar un segundo punto neutro N3.
Un segundo extremo a4 de una cuarta rama de bobina del primer devanado de fase A, un segundo extremo b5 de una
quinta rama de bobina del segundo devanado de fase B, un segundo extremo ¢6 de una sexta rama de bobina del
tercer devanado de fase C, un segundo extremo d7 de una séptima rama de bobina del cuarto devanado de fase D,
un segundo extremo e1 de una primera rama de bobina del quinto devanado de fase E y un segundo extremo 2 de
una segunda rama de bobina del sexto devanado de fase F se conectan entre si para formar un segundo punto neutro
N4. Un segundo extremo a5 de una quinta rama de bobina del primer devanado de fase A, un segundo extremo b6
de una sexta rama de bobina del segundo devanado de fase B, un segundo extremo ¢7 de una séptima rama de
bobina del tercer devanado de fase C, un segundo extremo d1 de una primera rama de bobina del cuarto devanado
de fase D, un segundo extremo e2 de una segunda rama de bobina del quinto devanado de fase E y un segundo
extremo f3 de una tercera rama de bobina del sexto devanado de fase F se conectan entre si para formar un segundo
punto neutro N5. Un segundo extremo a6 de una sexta rama de bobina del primer devanado de fase A, un segundo
extremo b7 de una séptima rama de bobina del segundo devanado de fase B, un segundo extremo ¢1 de una primera
rama de bobina del tercer devanado de fase C, un segundo extremo d2 de una segunda rama de bobina del cuarto
devanado de fase D, un segundo extremo €3 de una tercera rama de bobina del quinto devanado de fase E y un
segundo extremo f4 de una cuarta rama de bobina del sexto devanado de fase F se conectan entre si para formar un
segundo punto neutro N6. Un segundo extremo a7 de una séptima rama de bobina del primer devanado de fase A,
un segundo extremo b1 de una primera rama de bobina del segundo devanado de fase B, un segundo extremo c2 de
una segunda rama de bobina del tercer devanado de fase C, un segundo extremo d3 de una tercera rama de bobina
del cuarto devanado de fase D, un segundo extremo e4 de una cuarta rama de bobina del quinto devanado de fase E
y un segundo extremo f5 de una quinta rama de bobina del sexto devanado de fase F se conectan entre si para formar
un segundo punto neutro N7.

En este modo de realizacion, por medio de un devanado alternado en la bobina de motor 221, se puede reducir
eficazmente el efecto de inductancia mutua generado cuando la corriente pasa a través de la bobina de motor 221.
Por lo tanto, se puede incrementar la inductancia equivalente, de modo que se incrementa la inductancia de la bobina
de motor 221. De esta manera, se potencia el control de las ondulaciones de corriente y se reducen las pérdidas de
energia de la bobina de motor, resolviendo de este modo las grandes pérdidas de energia y la impedancia en el control
de las ondulaciones de corriente de la bobina de motor en la técnica relacionada.

Ademas, como una implementacién de la invencién, una linea de fase de un conjunto de devanados se alterna con
una linea de fase de otro conjunto de devanados, un segundo extremo de una rama de bobina del conjunto de
devanados se conecta con un segundo extremo de una rama de bobina separada por un angulo eléctrico de P * (360
* k2 + 360/(x * m}) grados en el otro conjunto de devanados, para formar n puntos neutros.
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Para entender mas claramente el contenido de esta implementacion, a continuacién se describe una estructura de la
bobina de motor 211 usando como ejemplo que x es 2, mxes 3y nxes 3.

La FIG. 9 es un diagrama esquematico de una estructura de circuito de la bobina de motor 221 cuando x es 2, m es 3
y n es 3 de acuerdo con este modo de realizacién.

Especificamente, en referencia a la FIG. 9, la bobina de motor 221 incluye un primer conjunto de devanados 2211 y
un segundo conjunto de devanados 2212. Cada conjunto de devanados incluye devanados trifasicos. Los devanados
trifasicos del primer conjunto de devanados son respectivamente un primer devanado de fase A, un segundo devanado
de fase B y un tercer devanado de fase C. Los devanados trifasicos del segundo conjunto de devanados son
respectivamente un cuarto devanado de fase U, un quinto devanado de fase V y un sexto devanado de fase W. Cada
devanado de fase incluye tres ramas de bobina. Los primeros extremos (que son respectivamente A1, A2 y A3) de
todas las ramas de bobina en el primer devanado de fase A se conectan entre si para formar un primer punto de
extremo de fase. Los primeros extremos (que son respectivamente B1, B2 y B3) de todas las ramas de bobina en el
segundo devanado de fase B se conectan entre si para formar un segundo punto de extremo de fase. Los primeros
extremos (que son respectivamente C1, C2 y C3) de todas las ramas de bobina en el tercer devanado de fase C se
conectan entre si para formar un tercer punto de extremo de fase. Los primeros extremos (que son respectivamente
U1, U2 y U3) de todas las ramas de bobina en el cuarto devanado de fase U se conectan entre si para formar un
cuarto punto de extremo de fase. Los primeros extremos (que son respectivamente V1, V2 y V3) de todas las ramas
de bobina en el quinto devanado de fase V se conectan entre si para formar un quinto punto de extremo de fase. Los
primeros extremos (que son respectivamente W1, W2 y W3) de todas las ramas de bobina en el sexto devanado de
fase W se conectan entre si para formar un sexto punto de extremo de fase.

Ademas, un segundo extremo de cada una de las cuatro ramas de bobina de cada devanado de fase se conecta con
un segundo extremo de una rama de bobina separada de la rama de bobina por un angulo eléctrico de 420 grados,
para formar cuatro puntos neutros. En este caso, P es 1 y ke es 1. Para obtener detalles de un procedimiento de
conexién para formar tres puntos neutros, refiérase a la FIG. 9.

En este modo de realizacion, por medio del bobinado de otra manera alternada, se puede reducir eficazmente el efecto
de inductancia mutua generado cuando la corriente pasa a través de la bobina de motor 221. Por lo tanto, se puede
incrementar la inductancia equivalente, de modo que se incrementa la inductancia de la bobina de motor 221. De esta
manera, se potencia el control de las ondulaciones de corriente y se reducen las pérdidas de energia de la bobina de
motor, resolviendo de este modo las grandes pérdidas de energia y la impedancia en el control de las ondulaciones
de corriente de la bobina de motor en la técnica relacionada.

Ademas, como una implementacion de la invencion, salientes, en la parte de extremo del motor, de un primer extremo
de cada una de las n ramas de bobina de cada devanado de fase y un primer extremo de una rama de bobina separada
de la rama de bobina por un angulo eléctrico de 360 grados estan dispuestos en un circulo. El primer extremo y el
segundo extremo de cada rama de bobina estan opuestos entre si en una direccién axial del motor.

La bobina de motor 221 para laque x es 1, mes 6 y n es 7 se usa como ejemplo. Como se muestra en la FIG. 6 y la
FIG. 7, salientes, en una parte de extremo del motor, de un primer extremo de cada una de las n ramas de bobina y
un primer extremo de una rama de bobina separada de la rama de bobina por un angulo eléctrico de 360 grados estan
dispuestos en un circulo.

En este modo de realizacion, disponiendo los salientes, en la parte de extremo del motor 22, del primer extremo de
cada una de las nxramas de bobina de cada devanado de fase y el primer extremo de la rama de bobina separada de
la rama de bobina por un angulo eléctrico de 360 grados en un circulo, se puede reducir eficazmente un area ocupada
de la bobina de motor y se puede incrementar una utilizacion de espacio para la bobina de motor 221 en el motor 22.

Ademas, como implementacion de la invencién, salientes de segundos extremos de m * n ramas de bobina en la parte
de extremo del motor estan dispuestos ciclicamente en un circulo desde una 12 fase hasta una (x * m)ma fage, los
angulos eléctricos de dos ramas de bobina en un devanado monofasico dispuestas contiguas entre si difieren en 360
grados, y los angulos eléctricos de dos ramas de bobina contiguas en x * m ramas de bobina dentro de un mismo ciclo
difieren en 360/(x * m) grados.

La bobina de motor 221 para la que x es 1, mes 6 y n es 7 es como ejemplo. Como se muestra en la FIG. 8, salientes
de los segundos extremos de m * n ramas de bobina en la parte de extremo del motor estan dispuestos ciclicamente
en un circulo desde una 12 fase hasta una (x * m)®sma fase.

En este modo de realizacion, salientes de segundos extremos de m * n ramas de bobina en la parte de extremo del
motor estan dispuestos ciclicamente en un circulo desde una 12 fase hasta una (x * m)ésima fase, los angulos
eléctricos de dos ramas de bobina en un devanado monofasico dispuestas contiguas entre si difieren en 360 grados,
y los angulos eléctricos de dos ramas de bobina contiguas en nx ramas de bobina dentro de un mismo ciclo difieren
en 360/(x * m) grados. De esta manera, cuando la corriente pasa a través de la bobina de motor 221, se pueden
reducir las pérdidas de energia y se potencia el control de las ondulaciones de corriente.
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Como se muestra en la FIG. 10, la invencién proporciona ademas un dispositivo de conversién de energia 4. El
dispositivo de conversion de energia 4 incluye un motor 2 y un rectificador de modulacién por ancho de pulso (PWM)
reversible 41.

Especificamente, el rectificador PWM reversible 41 esta conectado con el motor 2. Un circuito de carga o un circuito
de descarga se forma por un puerto de carga externo o un puerto de descarga 5 y una bateria externa 6 usando el
dispositivo de conversién de energia 4. Un circuito excitador esta formado por la bateria externa 6 y el dispositivo de
conversién de energia 4. El motor 2 y el rectificador PWM reversible 41 estdn ambos conectados con el puerto de
carga externo o el puerto de descarga 5. El rectificador PWM reversible 41 esta conectado con la bateria externa 6.

En el circuito excitador anterior, el rectificador PWM reversible 41 esta configurado para convertir una CC introducida
por la bateria 6 en CA, para hacer funcionar el motor 2. En el circuito de carga anterior, el rectificador PWM reversible
41 esta configurado para aumentar la CC en cooperacién con el motor 2 y generar la CC aumentada, para cargar la
bateria. En el circuito de descarga anterior, el rectificador PWM reversible 41 hace que la CC introducida por la bateria
6 se descargue a través del puerto de descarga 5.

En el circuito excitador anterior, el motor 2 esta configurado para recibir la CA introducida por el rectificador PWM
reversible 41, para lograr el accionamiento. En el circuito de carga anterior, el motor 2 esta configurado para aumentar
la CC en cooperacion con el rectificador PWM reversible 41. En el circuito de carga anterior, el motor 2 hace que la
CC introducida por la bateria 6 se descargue a través del puerto de descarga 5.

Cabe sefialar que el motor 2 puede ser el motor 21 o puede ser el motor 22. El motor 2 incluye una bobina de motor.
La bobina de motor puede ser la bobina de motor 211, o puede ser la bobina de motor 221. No se impone ninguna
limitacién especifica en el presente documento.

En este modo de realizacion, por medio del motor 2 y el rectificador PWM reversible 41, se puede llevar a cabo el
aumento de la CC en el circuito de carga, y por medio de la bateria 6 y el rectificador PWM reversible 41, se puede
lograr el accionamiento del motor 2. Por lo tanto, se reutilizan el motor 2 y el rectificador PWM reversible 41. De esta
manera, se potencia el nivel de integracion del circuito y se simplifica la estructura del circuito, reduciendo de este
modo el tamafio y los costes.

Ademas, como implementacién de la invencion, el rectificador PWM reversible 41 incluye K grupos de My brazos de
puente. Un punto medio de al menos un brazo de puente en un grupo de Mx brazos de puente esta conectado con un
punto de extremo de fase. Cualesquiera puntos de extremo bifasicos estan conectados con diferentes brazos de
puente. Un primer extremo y un segundo extremo de cada brazo de puente en los K grupos de Mx brazos de puente
41 se conectan entre si para formar un primer terminal de canal (bus) y un segundo terminal de canal, Mx 2 mx, Mx 2
m, K 2 x, y Ky Mx son ambos nimeros enteros. El puerto de carga externo o el puerto de descarga 5 esta conectado
con una linea neutra que sale desde un punto neutro del motor y el segundo terminal de canal. El primer terminal de
canal esta conectado con un electrodo positivo de la bateria 6, y el segundo terminal de canal esta conectado con un
electrodo negativo de la bateria 6.

Para entender mas claramente el contenido de este modo de realizacion se usa como ejemplo que Kes 1y Mxes 3.

Especificamente, como se muestra en la FIG. 11, el rectificador PWM reversible 41 incluye un grupo de tres brazos
de puente. Cada brazo de puente incluye dos interruptores de alimentacion conectados en serie. El motor 2 incluye
devanados trifasicos. Cada devanado de fase incluye cuatro ramas de bobina y forma puntos de extremo trifasicos:
A, By C. Los puntos de extremo trifasicos estan conectados con los puntos medios de los tres brazos de puente en
una correspondencia uno a uno. Los primeros extremos de todos los brazos de puente se conectan entre si para
formar el primer terminal de canal y, a continuacién, se conectan con el electrodo positivo de la bateria 6. Los segundos
terminales de todos los brazos de puente se conectan entre si para formar el segundo terminal de canal y, a
continuacion, se conectan con el electrodo negativo de la bateria 6.

En el ejemplo anterior, cuando la bateria 6 genera una CC, un brazo de puente en el rectificador PWM reversible 41
convierte la CC en CA e introduce la CA en un devanado monofasico, para hacer funcionar el motor 2. Otros devanados
bifasicos generan una CA, y los dos brazos de puente conectados con los otros devanados bifasicos convierten la CA
en CC y devuelven la CC a la bateria 6.

En el ejemplo anterior, cuando el puerto de carga o el puerto de descarga 5 introduce una CC, se controla un interruptor
de alimentacién VT4 para que se encienda y un interruptor de alimentacion VT1 para que se apague, de modo que se
forme un circuito de almacenamiento de energia por el puerto de carga o el puerto de descarga 5, el primer devanado
de fase Ay el interruptor de alimentacién VT4, y el primer devanado de fase A completa el almacenamiento de energia.
Cuando el interruptor de alimentacién VT4 se apaga y el interruptor de alimentacion VT1 se enciende, se forma un
circuito de liberacion de energia por el puerto de carga o el puerto de descarga 5, el primer devanado de fase A, el
interruptor de alimentacién VT1 y la bateria 6. El interruptor de alimentacion VT1 genera la CC aumentada para cargar
la bateria 6.
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Cabe sefialar que la manera en que un interruptor de alimentacion VT3 y un interruptor de alimentacién VT5 generan
una CC es la misma que la manera en la que el interruptor de alimentaciéon VT4 genera la CC aumentada, que no se
describe en el presente documento.

Ademas, cuando la bateria 6 genera la CC, el rectificador PWM reversible 41 y el motor 2 hacen que la CC se
descargue a través del puerto de carga o el puerto de descarga 5. El proceso de descarga es opuesto al proceso de
carga anterior, que no se describe en el presente documento.

En este modo de realizacién, por medio del rectificador PWM reversible 41 y el motor 2 en cooperacion, la CC generada
por el puerto de carga o el puerto de descarga 5 se convierte en la CC aumentada para cargar la bateria 6. Ademas,
cuando la bateria externa 6 genera la CC, la CC se convierte por el rectificador PWM reversible 41 en CA para accionar
el motor 2. La descarga se puede lograr ademas por el motor 2 y el rectificador PWM reversible 41. Por lo tanto, se
lleva a cabo la reutilizacién del rectificador PWM reversible 41 y el motor 2 en el circuito excitador y los circuitos de
carga y descarga. De esta manera, se potencia el nivel de integracién del circuito y se simplifica la estructura del
circuito, reduciendo de este modo el tamafio y los costes.

Ademas, como implementacién de la invencién, al menos una linea neutra sale desde uno de los puntos neutros de
cada conjunto de devanados.

Especificamente, la linea neutra puede ser una linea neutra que sale desde uno o mas puntos neutros que estan
conectados entre si, o puede ser una pluralidad de lineas neutras que salen correspondientemente desde una
pluralidad de puntos neutros una a una.

Ademas, se controla un nimero de puntos neutros conectados usando la linea neutra, para controlar la inductancia
formada por la bobina de motor en el motor 2. De esta manera, en diferentes condiciones de carga y descarga, se
conectan diferentes nimeros de puntos neutros, para satisfacer diferentes requisitos de potencia de carga.

En este modo de realizacion, al conducir diferentes nimeros de lineas neutras, se puede controlar la inductancia
formada por la bobina de motor en el motor 2, de modo que se pueden satisfacer los requisitos de potencia en
diferentes condiciones del circuito.

Ademas, como implementacién de la invencién, como se muestra en la FIG. 12, el puerto de carga 5 es un puerto de
carga de CC 51.

Especificamente, un extremo del puerto de carga de CC 51 esta conectado con la linea neutra, y el otro extremo del
puerto de carga de CC 51 esta conectado con el segundo terminal de canal del rectificador PWM reversible 41.

En este modo de realizacién, un circuito de carga de CC para cargar la bateria 6 o un circuito de descarga de CC esta
formado por el puerto de carga de CC 51, la bobina de motor y el rectificador PWM reversible 41. El circuito de carga
de CC y el circuito de descarga de CC se han descrito anteriormente y, por lo tanto, no se describen nuevamente en
el presente documento.

En este modo de realizacién, por medio del rectificador PWM reversible 41 y el motor 2 en cooperacion, la CC generada
por el puerto de carga de CC 51 se convierte en la CC aumentada para cargar la bateria 6. Ademas, cuando la bateria
externa 6 genera la CC, la CC se convierte por el rectificador PWM reversible 41 en CA para accionar el motor 2. La
descarga se puede lograr ademas por el motor 2 y el rectificador PWM reversible 41. Por lo tanto, se lleva a cabo la
reutilizacién del rectificador PWM reversible 41 y el motor 2 en el circuito excitador y los circuitos de carga y descarga.
De esta manera, se potencia el nivel de integracién del circuito y se simplifica la estructura del circuito, reduciendo de
este modo el tamafio y los costes.

Ademas, como implementacién de la invencion, como se muestra en la FIG. 13, el dispositivo de conversién de energia
4 incluye ademas un brazo de puente de dos vias 42.

Especificamente, el puerto de carga o el puerto de descarga 5 incluye un puerto de descarga de CA 52. Un extremo
del puerto de descarga de CA 52 esta conectado con el motor 2 por la linea neutra. El brazo de puente de dos vias
42 esta conectado entre el primer terminal de canal del rectificador PWM reversible 41 y el segundo terminal de canal
del rectificador PWM reversible 41. El otro extremo del puerto de descarga de CA 52 esta conectado con un punto
medio del brazo de puente de dos vias 42.

El brazo de puente de dos vias 42 incluye un interruptor de alimentacién VT7 y un interruptor de alimentacién VT8
conectados en serie. Un punto medio entre el interruptor de alimentacion VT7 y el interruptor de alimentacion VT8 se
usa como punto medio del brazo de puente de dos vias 42.

En este modo de realizacion, el puerto de carga de CA 52 introduce una CA. Los tres brazos de puente en el rectificador
PWM reversible forman respectivamente puentes completos de rectificador con el brazo de puente de dos vias 41,y
convierten la CA introducida por el puerto de carga de CA 52 en CC. El rectificador PWM reversible coopera con la
bobina de motor, de modo que la bobina de motor puede implementar los procesos de almacenamiento de energia y
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liberacion de energia. La CC aumentada se genera por los tres brazos de puente en el rectificador PWM reversible y
el brazo de puente de dos vias 41.

Ademas, por medio del brazo de puente de dos vias 42, el rectificador PWM reversible y el motor 2, la descarga de
CA se realiza a través del puerto de carga de CA en la CC generada por la bateria 6.

En este modo de realizacién, por medio del dispositivo de conversién de energia 4 que incluye el brazo de puente de
dos vias 42, se puede lograr carga de CA y descarga de CA usando el dispositivo de conversion de energia 4, y se
puede accionar el motor 2. De esta manera, se potencia el nivel de integracion del circuito y se simplifica la estructura
del circuito, reduciendo de este modo el tamafio y los costes.

Ademas, como implementacion de la invencién, como se muestra en la FIG. 14, el puerto de carga o el puerto de
descarga 5 incluye un puerto de carga de CC 51 y un puerto de descarga de CA 52. El dispositivo de conversién de
energia 4 incluye un brazo de puente de dos vias 42.

Especificamente, un extremo del puerto de carga de CC 51 esta conectado con la linea neutra, y el otro extremo del
puerto de carga de CC 51 esta conectado con el segundo terminal de canal del rectificador PWM reversible 41. Un
extremo del puerto de descarga de CA 52 se conecta con el motor 2 por la linea neutra. El brazo de puente de dos
vias 42 esta conectado entre el primer terminal de canal del rectificador PWM reversible 41 y el segundo terminal de
canal del rectificador PWM reversible 41. El otro extremo del puerto de descarga de CA 52 esta conectado con un
punto medio del brazo de puente de dos vias 42.

El brazo de puente de dos vias 42 incluye un interruptor de alimentacién VT7 y un interruptor de alimentacién VT8
conectados en serie. Un punto medio entre el interruptor de alimentacion VT7 y el interruptor de alimentacion VT8 se
usa como punto medio del brazo de puente de dos vias 42.

En este modo de realizacion, el puerto de carga de CA 52 introduce una CA. Los tres brazos de puente en el rectificador
PWM reversible forman respectivamente puentes completos de rectificador con el brazo de puente de dos vias 41,y
convierten la CA introducida por el puerto de carga de CA 52 en CC. El puerto de carga de CA coopera con la bobina
de motor, de modo que la bobina de motor puede implementar los procesos de almacenamiento de energia y liberacion
de energia. La CC aumentada se genera por los tres brazos de puente en el rectificador PWM reversible y el brazo de
puente de dos vias 41. Un circuito de carga de CC para cargar la bateria 6 o un circuito de descarga de CC esta
formado por el puerto de carga de CC 51, la bobina de motor y el rectificador PWM reversible 41. El circuito de carga
de CC y el circuito de descarga de CC se han descrito anteriormente y, por lo tanto, no se describen nuevamente en
el presente documento.

En este modo de realizacién, por medio del rectificador PWM reversible 41 y el motor 2 en cooperacion, la CC generada
por el puerto de carga de CC 51 se convierte en CC aumentada para cargar la bateria 6, y la carga de CA y la descarga
de CA se pueden lograr usando el dispositivo de conversién de energia 4. Ademas, cuando la bateria externa 6 genera
la CC, la CC se convierte por el rectificador PWM reversible 41 en CA para accionar el motor 2. La descarga se puede
lograr ademas por el motor 2 y el rectificador PWM reversible 41. Por lo tanto, se lleva a cabo la reutilizacién del
rectificador PWM reversible 41 y el motor 2 en el circuito excitador, los circuitos de carga y descarga de CA y los
circuitos de carga y descarga de CC. De esta manera, se potencia el nivel de integracion del circuito y se simplifica la
estructura del circuito, reduciendo de este modo el tamafio y los costes. Ademas, en la invencién, se pueden controlar
un numero de puntos neutros conectados para controlar la inductancia de la bobina de motor, para satisfacer diferentes
requisitos de potencia de carga.
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REIVINDICACIONES

1. Un motor (2, 21}, que comprende una bobina de motor (221), en el que la bobina de motor comprende x conjuntos
de devanados; x 2 1; x s un nlimero entero;

un nimero de fases de un x¢m° conjunto de devanados es mx; el motor (2, 21) es adecuado para funcionar controlando
cada conjunto de devanados de mx fases por control vectorial de motor;

en cada uno de los x conjuntos de devanados, cada devanado de fase comprende nxramas de bobina;

un primer extremo de cada una de las nxramas de bobina de cada devanado de fase se conecta con un primer extremo
de una rama de bobina separada de la rama de bobina por un angulo eléctrico de 360 grados, para formar puntos de
extremo de mx fases;

un segundo extremo de cada una de las nx ramas de bobina de cada devanado de fase se conecta ademas con un
segundo extremo de una rama de bobina separada de la rama de bobina por un angulo eléctrico de P * (360 * ki +
360/myx) grados, para formar nx puntos neutros;

nzmxz2;nkz3;P==x21;1<ks = (nx-1); y mx, nxy ki son todos nimeros enteros.

2. El motor de acuerdo con la reivindicacion 1, en el que en cada conjunto de devanados, salientes, en una parte
de extremo del motor (2, 21), del primer extremo de cada una de las nx ramas de bobina de cada devanado de fase y
el primer extremo de la rama de bobina separada de la rama de bobina por el angulo eléctrico de 360 grados estan
dispuestos en un circulo; y el primer extremo y el segundo extremo de cada rama de bobina estan opuestos entre si
en una direccién axial del motor.

3. El motor de acuerdo con la reivindicacién 1, en el que cuando un nimero mx de fases de cada conjunto de

2 (m *ny)

devanados es igual, salientes de segundos extremos de ! ramas de bobina en la parte de extremo del
motor estan dispuestos ciclicamente en un circulo desde un 12 fase hasta una mx®$™ma fase, los angulos eléctricos de
dos ramas de bobina en un devanado monofasico dispuestas contiguas entre si difieren en 360 grados, y los angulos
eléctricos de dos ramas de bobina contiguas en mx ramas de bobina dentro de un mismo ciclo difieren en 360/mx
grados.

4.  Un motor (2, 21), que comprende una bobina de motor (221), en el que la bobina de motor comprende x conjuntos
de devanados; x 2 1; x s un nlimero entero;

un numero de fases de cada uno de los x conjuntos de devanados es m; los x conjuntos de devanados comprenden
x * m devanados de fase; el motor (2, 21) es adecuado para funcionar controlando cada conjunto de devanados de m
fases por control vectorial de motor;

en los x * m devanados de fase, cada devanado de fase comprende n ramas de bobina;

cada una de las n ramas de bobina de cada devanado de fase se conecta con una rama de bobina separada de la
rama de bobina por un angulo eléctrico de 360 grados, para formar x * m puntos de extremo de fase;

cada una de las n ramas de bobina de cada devanado de fase se conecta ademas con una rama de bobina separada
de la rama de bobina por un angulo eléctrico de P * (360 * k2 + 360/(x * m}) grados, para formar n puntos neutros; n 2
x*m;mz2;nz3;P=1+1;1<k2<(n-1); y m, n, y ka2 son todos nimeros enteros.

5. El motor de acuerdo con la reivindicacién 4, en el que una linea de fase de un conjunto de devanados se alterna
con una linea de fase de otro conjunto de devanados; y un segundo extremo de una rama de bobina del conjunto de
devanados se conecta con un segundo extremo de una rama de bobina separada por un angulo eléctrico de P * (360
* k2 + 360/(x * m}) grados en el otro conjunto de devanados, para formar n puntos neutros.

6. El motor de acuerdo con la reivindicacion 5, en el que salientes, en una parte de extremo del motor (21), del
primer extremo de cada una de las n ramas de bobina de cada devanado de fase y el primer extremo de la rama de
bobina separada de la rama de bobina por el angulo eléctrico de 360 grados estan dispuestos en un circulo; y el primer
extremo y el segundo extremo de cada rama de bobina estan opuestos entre si en una direccién axial del motor.

7.  El motor de acuerdo con la reivindicacién 5, en el que salientes de segundos extremos de m * n ramas de bobina
en la parte de extremo del motor estan dispuestos ciclicamente en un circulo desde una 12 fase hasta una (x * m)ésima
fase; los angulos eléctricos de dos ramas de bobina en un devanado monofasico dispuestas contiguas entre si difieren
en 360 grados; y los angulos eléctricos de dos ramas de bobina contiguas en x * m ramas de bobina dentro de un
mismo ciclo difieren en 360/(x * m) grados.
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8. Un dispositivo de conversién de energia (4), que comprende el motor (2) de acuerdo con cualquiera de las
reivindicaciones 1 a 3 o el motor de acuerdo con la reivindicacion 4 y un rectificador de modulacion por ancho de pulso,
PWM, reversible (41), en el que

un circuito de carga o un circuito de descarga se forma por un puerto de carga externo o un puerto de descarga (5) y
una bateria externa (6) usando el dispositivo de conversidén de energia (4); un circuito excitador esta formado por la
bateria externa (6) y el dispositivo de conversion de energia (4); el motor (2, 21) y el rectificador PWM reversible (41)
estan ambos conectados con el puerto de carga externo o el puerto de descarga (5); y el rectificador PWM reversible
(41) esta conectado con la bateria externa (6).

9. El dispositivo de conversiéon de energia de acuerdo con la reivindicacion 8, en el que el rectificador PWM
reversible (41) comprende K grupos de Mx brazos de puente; un punto medio de al menos un brazo de puente en un
grupo de Mx brazos de puente esta conectado con un punto de extremo de fase; cualesquiera puntos de extremo
bifasicos estan conectados con diferentes brazos de puente; un primer extremo y un segundo extremo de cada brazo
de puente en los K grupos de Mx brazos de puente se conectan entre si para formar un primer terminal de canal y un
segundo terminal de canal; Mx 2 mx; Mx 2 m; K 2 x; Ky Mx son ambos nimeros enteros;

el puerto de carga externo o el puerto de descarga (5) esta conectado con una linea neutra que sale desde un punto
neutro del motor y el segundo terminal de canal; el primer terminal de canal esta conectado con un electrodo positivo
de la bateria externa (6); y el segundo terminal de canal esta conectado con un electrodo negativo de la bateria externa

(6).

10. El dispositivo de conversion de energia de acuerdo con la reivindicacion 9, en el que al menos una linea neutra
sale desde uno de los puntos neutros de cada conjunto de devanados.

11. El dispositivo de conversion de energia de acuerdo con la reivindicacién 9, en el que al menos dos de los puntos
neutros de cada conjunto de devanados se conectan entre si para conducir al menos una linea neutra.

12. El dispositivo de conversion de energia de acuerdo con la reivindicacién 10 u 11, en el que el puerto de carga
externo (5) es un puerto de carga de CC (51); el puerto de carga de CC (51) se conecta con al menos un punto neutro
usando una linea neutra; el puerto de carga de CC (51) estd ademas conectado con el segundo terminal de canal; y
un circuito de carga de CC para cargar la bateria externa (6) o un circuito de descarga de CC esta formado por el
puerto de carga de CC (51), la bobina de motor (221) y el rectificador PWM reversible (41).

13. El dispositivo de conversiéon de energia de acuerdo con la reivindicaciéon 10 u 11, que comprende ademas un
brazo de puente de dos vias (42), en el que un primer extremo del brazo de puente de dos vias esta conectado con el
primer terminal de canal; un segundo extremo del brazo de puente de dos vias esta conectado con el segundo terminal
de canal; el puerto de carga externo (5) es un puerto de carga de CA (52); el puerto de carga de CA se conecta con
al menos un punto neutro usando una linea neutra; el puerto de carga de CA (52) esta conectado ademas con un
tercer extremo del brazo de puente de dos vias (42); y un circuito de carga de CA para cargar la bateria externa o un
circuito de descarga de CA esta formado por el puerto de carga de CA (52), la bobina de motor (221), el rectificador
PWM reversible (41) y el brazo de puente de dos vias (42).

14. El dispositivo de conversioén de energia de acuerdo con la reivindicacion 10 u 11, que comprende ademas un
brazo de puente de dos vias (42), en el que un primer extremo del brazo de puente de dos vias esta conectado con el
primer terminal de canal; un segundo extremo del brazo de puente de dos vias esta conectado con el segundo terminal
de canal; el puerto de carga externo (5) comprende un puerto de carga de CC (51) y un puerto de carga de CA (52);

el puerto de carga de CC (51) se conecta con al menos un punto neutro usando una linea neutra; el puerto de carga
de CC esta ademas conectado con el segundo terminal de canal; un circuito de carga de CC para cargar la bateria
externa o un circuito de descarga de CC esta formado por el puerto de carga de CC (51), la bobina de motor (221} y
el rectificador PWM reversible (41);

el puerto de carga de CA (52) se conecta con al menos un punto neutro usando una linea neutra; el puerto de carga
de CA esta conectado ademas con un punto medio del brazo de puente de dos vias; un circuito de carga de CA para
cargar la bateria externa o un circuito de descarga de CA esta formado por el puerto de carga de CA (52), la bobina
de motor (221), el rectificador PWM reversible (41) y el brazo de puente de dos vias (42); y el puerto de carga de CC
y el puerto de carga de CA estan conectados con diferentes lineas neutras y diferentes puntos neutros.
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