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DESCRIPCION
Planeadora
CAMPO TECNICO
La presente divulgacion se refiere a una planeadora que expulsa una corriente de agua para viajar sobre el agua.
ANTECEDENTES DE LA TECNICA

Las planeadoras (o embarcaciones maritimas personales) tales como reactores marinos, esquis a reaccion y
embarcaciones usan una fuente de energia tal como un motor para accionar un tornillo y expulsar una corriente de
agua para viajar sobre el agua.

La Bibliografia de Patente 1 divulga una planeadora. La planeadora incluye: un casco en el que esta a bordo un
pasajero; un motor dispuesto dentro del casco; un dispositivo de propulsiéon a chorro que acciona el tornillo con el
motor y expulsa una corriente de agua; y una boquilla de direccién que sirve como timén; en donde la boquilla de
direccién oscila segun una oscilacién horizontal de un tablero de control proporcionado en el casco, y el casco esta
configurado para poder girar libremente.

La Bibliografia de Patente 2 divulga una planeadora segun el preambulo de la reivindicacion 1.
LISTA DE CITAS
Bibliografia de patentes

Bibliografia de patente 1: Solicitud de patente japonesa pendiente de examen n.? 2000-53092
Bibliografia de patente 2: EP 3 028 938 A1

EXPOSICION DE LA INVENCION
PROBLEMAS A RESOLVER POR LA INVENCION

Sin embargo, en una estructura tal como la de la Bibliografia de Patente 1, donde un dispositivo de propulsién a chorro
se fija al casco, y el casco se gira como resultado del movimiento del timén, el angulo de direccion es limitado, y no se
pueden hacer cambios de direccién repentinos para hacer giros de radio pequefio.

La presente divulgacién se ha realizado en vista de los problemas descritos anteriormente, y un objeto de la misma es
proporcionar una planeadora que permita cambios de direccion repentinos y sea facil de maniobrar a través de giros
de radio pequefio.

MEDIOS PARA RESOLVER LOS PROBLEMAS

Una planeadora de la presente divulgacién incluye: un casco que tiene un area de embarque; una unidad de tornillo
que tiene un tornillo, y configurada para ser giratoria con respecto al casco de manera que la direccién de expulsién
de una corriente de agua por el tornillo puede variar en 360 grados; y un mecanismo de cambio de direccién que tiene
una fuente de fuerza de accionamiento de giro, y configurado para cambiar la direccién de expulsién girando la unidad
de tornillo con respecto al casco con una fuerza de accionamiento de la fuente de fuerza de accionamiento de giro.

Segun esta configuracion, la unidad de tornillo esta provista de manera giratoria con respecto al casco, la direccion de
expulsion de la corriente de agua puede variar en 360 grados, y la direccién de expulsién de la unidad de tornillo se
cambia por la fuerza de accionamiento del mecanismo de cambio de direccién, y por lo tanto, se puede proporcionar
una planeadora que es capaz de hacer giros de radio pequefio, y es facil de maniobrar. Ademas, debido a que la
direccién de expulsion BD de la corriente de agua puede cambiarse con una Unica unidad de tornillo, es posible reducir
el peso y reducir el coste en relacién con un caso en donde se proporciona una pluralidad de unidades de tornillo.

La invencién es una planeadora segun la reivindicacion 1.
BREVE DESCRIPCION DE LOS DIBUJOS

La figura 1 es una vista en perspectiva que muestra toda la planeadora de una primera realizacion.

La figura 2A es una vista en planta que muestra toda la planeadora.

La figura 2B es una vista lateral que muestra toda la planeadora.

La figura 3 es una vista en perspectiva que muestra una primera unidad de casco y una segunda unidad de
casco que constituyen un casco.
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Lafigura 4 es una vista en perspectiva que muestra un mecanismo de cambio de direccidén dentro de la primera
unidad de casco.

La figura 5 es una vista lateral que representa el mecanismo de cambio de direccion.

La figura 6 es una vista en seccién tomada a lo largo de la linea A-A en la figura 5.

La figura 7 es un diagrama de bloques relativo a una unidad de control de la planeadora.

La figura 8A es una vista en planta relativa a una operacién cuando el casco esta inclinado con respecto a la
superficie del agua.

La figura 8B es una vista lateral relativa a una operacién cuando el casco esta inclinado con respecto a la
superficie del agua.

La figura 9 es una vista lateral que muestra toda la planeadora de una segunda realizacién.

La figura 10 es una vista inferior y una vista lateral que muestran una unidad de tornillo de la segunda
realizacion.

La figura 11 es una vista lateral relativa a una operacion cuando el casco esta inclinado con respecto a la
superficie del agua en la segunda realizacién.

La figura 12 es una vista lateral que muestra una planeadora de una tercera realizacién y una vista en seccién
parcial esquematica correspondiente a la figura 6.

DESCRIPCION DE REALIZACIONES
<Primera Realizacién>

En lo sucesivo, se describira una planeadora segin una primera realizacion de la presente divulgacion con referencia
a los dibujos.

Como se muestra en la figura 1, la planeadora de la primera realizacion se usa para expulsar una corriente de agua
para viajar sobre el agua. La planeadora incluye un casco 1 que tiene un area de embarque 10, una unidad de tornillo
2 capaz de expulsar una corriente de agua, y un mecanismo de cambio de direccion 3 que esta configurado para
cambiar una direccion de expulsion BD de la corriente de agua por la unidad de tornillo 2 con una fuerza de
accionamiento de una fuente de fuerza de accionamiento de giro 30 (véanse las Figuras 4 a 7).

Como se muestra en la Figura 1, la Figura 2A, la Figura 2B y la Figura 3, la parte superior del casco 1 tiene un area
de embarque 10 que tiene un area lo suficientemente grande como para que una persona esté a bordo. En la primera
realizacion, como se muestra en la figura 2B, el casco 1 tiene una forma plana en general, y estd formado en una
forma en donde la parte periférica esta curvada hacia arriba desde la parte central en vista en planta. Como se muestra
en las figuras 2A y 2B, si el casco 1 es plano y presenta una forma circular en vista en planta, la parte periférica puede
ponerse en contacto con el suelo y rodar durante su desplazamiento, lo que permite garantizar la portabilidad. Como
se muestra en la figura 2A, el casco 1 esta formado en una forma circular en vista en planta, pero no se limita a esto.
Por ejemplo, puede cambiarse a cualquier forma tal como una forma poligonal, que incluye una forma cuadrada, o una
forma ovalada en vista en planta.

Como se muestra en la Figura 1, la unidad de tornillo 2 incluye un tornillo 20 que puede girar como resultado de recibir
una fuerza de accionamiento (véase la Figura 6), y esta configurado para poder girar con respecto al casco 1 de modo
que la direccién de expulsion de la corriente de agua por el tornillo 20 puede variar en 360 grados.

Especificamente, como se muestra en la figura 6, la unidad de tornillo 2 incluye un tornillo 20 y una carcasa de tornillo
21 que soporta de manera giratoria un arbol de tornillo 20s del tornillo 20 en el centro. La carcasa de tornillo 21 esta
unida rotativamente con respecto al casco 1. En la primera realizacién, la carcasa de tornillo 21 incluye una porcién
en forma de varilla 21a. El tornillo 20 esta alojado dentro de la porcién en forma de varilla 21a, un orificio de expulsién
21b que expulsa una corriente de agua por el tornillo 20 esté formado en el extremo distal de la porcién en forma de
varilla 21a, y un orificio de suministro de agua 21c¢ esta formado en una pared lateral de la porcién en forma de varilla
21a. Se toma agua del orificio de suministro de agua 21c como resultado de la rotacion del tornillo 20, y se expulsa
una corriente de agua del orificio de expulsién 21b a lo largo de la direccion axial de la porcién en forma de varilla 21a.
La corriente de agua es expulsada desde el extremo distal de la porcion en forma de varilla 21a, y debido a que el lado
de extremo proximal de la porcién en forma de varilla 21a estd montado rotativamente con respecto al casco 1, la
direccién de expulsion BD puede variar 360 grados mirando siempre al lado del casco 1. Obsérvese que, en la primera
realizacion, la unidad de tornillo 2 esta unida al casco 1 de manera que puede rotar alrededor de un eje CL, que es
perpendicular a la direccién de expulsién BD, pero no se limita a esto. La orientacion de la unidad de tornillo 2 puede
variar 360 grados siempre que pueda rotar alrededor de un eje que interseca la direccién de expulsion BD.

Como se muestra en la figura 4, la figura 5, la figura 6 y la figura 7, el mecanismo de cambio de direccion 3 incluye
una fuente de fuerza de accionamiento de giro 30, y esta configurado para poder girar la unidad de tornillo 2 con
respecto al casco 1 basandose en una fuerza de accionamiento de la fuente de fuerza de accionamiento de giro 30,
cambiando de este modo la direccién de expulsion BD. Como se muestra en la figura 4 y la figura 6, el mecanismo de
cambio de direccion 3 incluye una fuente de fuerza de accionamiento de giro 30 dispuesta en el lado del casco 1, un
engranaje de entrada 31¢ que puede girar junto con la unidad de tornillo 2, y un engranaje de arbol de salida 31a unido
a un arbol de salida de la fuente de fuerza de accionamiento de giro 30 que se acopla al engranaje de entrada 31c y
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transmite una fuerza de accionamiento al engranaje de entrada 31c. Los arboles de rotacién de los engranajes 31ay
31c son paralelos entre si.

Como se muestra en la figura 4 y la figura 5, el mecanismo de cambio de direccién 3 tiene una unidad de deteccion
de angulo de rotacion 32 tal como un codificador para detectar la orientacién de la unidad de tornillo 2. Un arbol de
entrada 32b de la unidad de deteccién de angulo de rotacién 32 se hace rotar por un engranaje de soporte 32a, que
se acopla al engranaje de entrada 31c¢. El engranaje de entrada 31c, el engranaje de soporte 32ay el arbol de entrada
32b giran junto con la unidad de tornillo 2, y la orientacién actual de la unidad de tornillo 2, es decir, la direccién de
expulsion BD puede detectarse como resultado de que la unidad de deteccién de angulo de rotacién 32 detecte
acumulativamente el angulo de rotacion. Obsérvese que, en la primera realizacién, la fuente de fuerza de
accionamiento de giro 30 se implementa como un motor, pero no se limita a esto. Por ejemplo, la salida de un motor
puede usarse como la fuente de fuerza de accionamiento de giro 30.

Como se muestra en la Figura 4, la Figura 5y la Figura 6, la planeadora incluye una fuente de fuerza de accionamiento
de propulsién 40 tal como un motor para accionar el tornillo 20. En la primera realizacién, aunque la fuente de fuerza
de accionamiento de propulsion 40 esté dispuesta dentro del casco 1, no se limita a esto, y la fuente de fuerza de
accionamiento de propulsién 40 puede proporcionarse en la unidad de tornillo 2. En la primera realizacién, la fuente
de fuerza de accionamiento de propulsion 40 esta dispuesta dentro del casco 1, y un arbol de transmisién de fuerza
de accionamiento 41 que transmite la fuerza de accionamiento desde la fuente de fuerza de accionamiento de
propulsion 40 a la unidad de tornillo 2 esta dispuesto a lo largo del eje de rotacién CL de la unidad de tornillo 2 con
respecto al casco 1. El arbol de transmisién de fuerza de accionamiento 41 y el arbol de tornillo 20s del tornillo 20
estan conectados mediante un mecanismo de cambio de direccién de transmisién de fuerza de accionamiento 42, tal
como un engranaje coénico. La fuente de fuerza de accionamiento de propulsién 40 esta dispuesta en una linea que
se extiende desde el arbol de transmisién de fuerza de accionamiento 41, el arbol de salida de la fuente de fuerza de
accionamiento de propulsién 40 y el arbol de transmisién de fuerza de accionamiento 41 se encuentran en el mismo
eje, y la fuerza de accionamiento de la fuente de fuerza de accionamiento de propulsién 40 se introduce directamente
en el arbol de transmisién de fuerza de accionamiento 41 a través de un acoplamiento. Como resultado, se pueden
suprimir las pérdidas en la fuerza de accionamiento. Por supuesto, en una configuraciéon en donde la fuente de fuerza
de accionamiento de propulsiéon 40 no esta dispuesta en una linea que se extiende desde el arbol de transmisién de
fuerza de accionamiento 41, puede proporcionarse por separado un mecanismo de cambio de direccion de transmision
de fuerza de accionamiento, tal como un engranaje cénico. Al hacerlo, se puede reducir |a altura del dispositivo.

Como se muestra en la figura 6, el arbol de transmision giratorio 33, que conecta la unidad de tornillo 2 y el engranaje
de entrada 31c, se encuentra en el mismo eje que el arbol de transmisién de fuerza de accionamiento 41, y esta
dispuesto en el exterior del arbol de transmisién de fuerza de accionamiento 41. Es decir, se proporciona un arbol de
dos capas en donde el arbol exterior 33 se usa para girar, y el arbol interior 41 se usa para propulsién. Obsérvese que,
en la primera realizacion, la fuente de fuerza de accionamiento de propulsién 40 se implementa como un motor, pero
no se limita a esto. Por ejemplo, la salida de un motor puede usarse como la fuente de fuerza de accionamiento de
propulsion 40.

Como se muestra en la Figura 2A, la Figura 4, la Figura 5 y la Figura 6, el interior del casco 1 esta provisto de un
sensor de inclinacién 50 que detecta la inclinacién del casco 1 con respecto a la direccion horizontal. El sensor de
inclinacion 50 es un sensor giroscopico y es capaz de detectar la direccién de inclinacion y el angulo con respecto a
la direccion horizontal. En la primera realizacién, como se muestra en la figura 2A, la forma del casco 1 es circular en
vista en planta, y el sensor de inclinacién 50 esta dispuesto en el centro CL del circulo. Seglin esta configuracién,
debido a que el resultado de deteccion del sensor de inclinacién 50 corresponde directamente a la direccién de
inclinacion del casco 1, es posible obtener la direccién de inclinacién y el angulo de inclinacién verdaderos del casco
1 sin implementar un proceso de correccién. Esto se debe a que una desviacién del sensor de inclinacién 50 del centro
CL del casco 1 necesita una correccién que corresponde a la desviacion. En la primera realizacién, aunque el centro
CL del casco 1 en vista en planta coincide con el eje de rotacion de la unidad de tornillo 2 con respecto al casco 1, los
dos no tienen que coincidir.

La planeadora presenta una unidad de control 6 mostrada en la figura 7. La unidad de control 6 esta configurada para
recibir la sefial de deteccidn de la unidad de deteccién de angulo de rotacion 32 y la sefial de deteccién del sensor de
inclinacion 50, y controlar la fuente de fuerza de accionamiento de propulsion 40 y la fuente de fuerza de accionamiento
de giro 30. La unidad de control 6 tiene una unidad de control de cambio de direccién 60. La unidad de control de
cambio de direccion 60 estd configurada para controlar la fuente de fuerza de accionamiento de giro 30 segun la
direccién de inclinacion del casco detectada por el sensor de inclinacion 50, y cambiar la direccion de expulsiéon BD.
Por ejemplo, se puede realizar un control de modo que una direccién inclinada hacia abajo del casco 1 en vista en
planta coincida con la direccién de expulsion BD. La figura 8A y la figura 8B son una vista en planta y una vista lateral
relativas a una operacién cuando el casco 1 estd inclinado con respecto a la superficie del agua sw. Especificamente,
como se muestra en la figura 8A y la figura 8B, cuando una cierta direccién en vista en planta es una direccién de las
doce en punto h12, la direccién de expulsion antes del cambio es una direccion de las seis en punto h6, y la direccién
en donde el casco 1 esté inclinado hacia abajo es una direccién de las tres en punto h3, la unidad de control 6 controla
el accionamiento de la fuente de fuerza de accionamiento de giro 30 de modo que la direccién de expulsion BD se
enfrenta a la direccion de las tres en punto h3. Especificamente, el sensor 50 de inclinacién detecta que el casco 1

4



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2979973 T3

esta inclinado en la direccion de las tres en punto h3, calcula el angulo que va a detectarse por la unidad 32 de
deteccién de angulo de rotacion con el fin de cambiar la orientacion de la unidad 2 de tornillo desde la orientacion
actual (direccion de las seis en punto h6) a la direccién de las tres en punto h3, hace que la fuente de fuerza de
accionamiento de giro 30 gire la unidad de tornillo 2, y detiene el accionamiento de la fuente de fuerza de
accionamiento de giro 30 de modo que el angulo detectado en la unidad de deteccién de angulo de rotacion 32 se
convierte en el angulo calculado mencionado anteriormente. Como resultado, como se muestra en la Figura 8Ay la
Figura 8B, el casco 1 se propulsa hacia delante con la direccién en donde el casco 1 se inclina hacia abajo, que es la
parte trasera. Por supuesto, el casco puede configurarse para propulsarse hacia delante con la direccién en donde el
casco 1 esta inclinado hacia abajo, que es la parte delantera.

Como se muestra en la figura 7, la unidad de control 6 tiene una unidad de control de velocidad de propulsién 61.
Como se muestra en la figura 8A y la figura 8B, la unidad de control de velocidad de propulsién 61 esta configurada
para cambiar la fuerza de propulsion del tornillo 20 segun el angulo de inclinacién a con respecto a la direccién
horizontal detectada por el sensor de inclinacién 50. Cuando la inclinacion del casco 1 es pequefia, la velocidad de
rotacién de la fuente de fuerza de accionamiento de propulsién 40 es baja, la velocidad de rotacion del tornillo 20 es
baja y la fuerza de propulsién es pequefia. Cuando la inclinacion del casco 1 se hace grande, la velocidad de rotacion
de la fuente de fuerza de accionamiento de propulsion 40 aumenta, la velocidad de rotacion del tornillo 20 es altay la
fuerza de propulsion es grande. Obsérvese que el tornillo 20 puede estar configurado para girar siempre a una
velocidad constante independientemente del angulo de inclinacion. Ademas, aunque la fuerza de propulsién se cambia
cambiando la velocidad de rotacién de un solo tornillo 20, también es posible una configuracion en donde se
proporcione una pluralidad de tornillos y la fuerza de propulsién se cambia cambiando el nimero de tornillos que se
accionan.

Cuando se pretende usar en presencia de olas, las olas pueden hacer que el casco 1 se balancee en pequefios
incrementos, y la orientacion de la unidad de tornillo 2 puede cambiar involuntariamente. Por lo tanto, cuando la
direccion de inclinacién del casco 1 detectada por el sensor de inclinacién 50 se mantiene durante un tiempo
predeterminado, la direccion de expulsion BD de la unidad de tornillo 2 puede cambiarse segun la direcciéon de
inclinacion detectada del casco 1. Ademas, ademas de la direccién de inclinacién del casco 1, es util afiadir la condicion
de que el angulo de inclinacion se mantenga en un angulo predeterminado o mas durante un periodo predeterminado.

En una configuracion en donde el control de cambio de direccién de la unidad de tornillo 2 y el control de accionamiento
del tornillo 20 son independientes, si la orientacién del casco cambia repentina y significativamente cuando el casco
se detiene 0 se propulsa a una velocidad baja sustancialmente equivalente a detenerse, el casco 1 puede avanzar en
una direccién inesperada debido a la rotacién del tornillo 20 mientras se cambia la orientacién de la unidad de tornillo
2. La siguiente implementacion es preferible para evitar tal operacion involuntaria. Si el sensor de inclinacién 50 detecta
un cambio en la inclinacién del casco 1, cuando el tornillo 20 esta detenido o la velocidad de rotacién del tornillo 20 es
un valor predeterminado o menor, la direccion de expulsiéon BD de la unidad de tornillo 2 se cambia a una orientacion
correspondiente a la direccion de inclinacion detectada del casco 1, y la expulsion de la corriente de agua por el tornillo
20 se inicia después de que se complete el cambio en la direccién de expulsién BD. Segun esta configuracion, es
posible evitar que el casco avance en una direccion inesperada.

Cuando la velocidad de rotacion del tornillo 20 es mayor que el valor predeterminado, el cambio de la orientacién de
la unidad de tornillo 2 y el accionamiento del tornillo 20 se realizan simultdneamente. Segun esta configuracion, es
posible que el casco 1 sea girado mientras es propulsado.

Como se muestra en la Figura 3, el casco 1 incluye una primera unidad de casco 11 que soporta de forma giratoria la
unidad de tornillo 2, y una segunda unidad de casco 12 que excluye la primera unidad de casco 11. Como se muestra
en el mismo diagrama, la unidad de tornillo 2 y la primera unidad de casco 11 estan integradas y estan configuradas
para ser desmontables con respecto a la segunda unidad de casco 12. Como se muestra en la Figura 4, la fuente de
fuerza de accionamiento de propulsion 40 para accionar la fuente de fuerza de accionamiento de giro 30 y el tornillo
20 estan dispuestos en la primera unidad de casco 11. Ademas, la unidad de control 6, el sensor de inclinacion 50 y
el mecanismo de cambio de direccién 3 estan dispuestos en la primera unidad de casco 11. En la primera realizacién,
una bateria esta dispuesta en la segunda unidad de casco 12, pero también puede estar dispuesta en la primera
unidad de casco 11.

Como se muestra en la figura 3, la dimension maxima W1 de la unidad de tornillo 2 en vista en planta es menor que
la dimensién maxima W2 de la primera unidad de casco 11 en vista en planta. La unidad de tornillo 2 se superpone
completamente a la primera unidad de casco 11 en vista en planta. Como resultado, la unidad de tornillo 2 y la primera
unidad de casco 11 pueden extraerse de la segunda unidad de casco 12 en una direccién hacia arriba. Obsérvese
que el casco 1 puede configurarse de manera solidaria sin separarse en la primera unidad de casco 11 y la segunda
unidad de casco 12.

Como se describié anteriormente, la planeadora de la primera realizacién incluye: un casco 1 que tiene un area de
embarque 10; una unidad de tornillo 2 que tiene un tornillo 20, y configurada para ser giratoria con respecto al casco
1 de manera que la direccién de expulsion BD de una corriente de agua por el tornillo 20 puede variar en 360 grados;
y un mecanismo de cambio de direccién 3 que tiene una fuente de fuerza de accionamiento de giro 30, y configurada
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para ser capaz de rotar la unidad de tornillo 2 con respecto al casco 1 con una fuerza de accionamiento de la fuente
de fuerza de accionamiento de giro 30, y cambiar la direccion de expulsién BD.

Segun esta configuracion, la unidad de tornillo 2 esta provista de manera giratoria con respecto al casco 1, la direcciéon
de expulsién BD de la corriente de agua puede variar en 360 grados, y la direccion de expulsiéon BD de la unidad de
tornillo 2 se cambia por la fuerza de accionamiento del mecanismo de cambio de direccién 3, y por lo tanto, se puede
proporcionar una planeadora que es capaz de hacer giros de radio pequefio, y es facil de maniobrar. Ademas, debido
a que la direccién de expulsiéon BD de la corriente de agua puede cambiarse con una Unica unidad de tornillo 2, es
posible reducir el peso y reducir el coste en relaciéon con un caso en donde se proporciona una pluralidad de unidades
de tornillo 2.

En la primera realizacién, se proporciona un sensor de inclinacién 50 que detecta la inclinacion del casco 1 con
respecto a la direccién horizontal, y la direccién de expulsién BD se cambia segun la direccion de inclinacién del casco
1 detectada por el sensor de inclinacion 50.

Segun esta configuracién, un cambio en la direccion de inclinacion del casco 1 causado por un cambio de peso puede
cambiar la direccién de expulsién BD de la unidad de tornillo 2, es decir, la direccion de propulsién del casco 1, y por
lo tanto, no es necesario proporcionar un medio de operacion para cambiar la direccién, y es posible reducir el tiempo
requerido para subir hasta lograr una postura en donde son posibles las operaciones, 10 que permite mejorar la
comodidad del usuario.

La primera realizacién esta configurada para cambiar la fuerza de propulsién por el tornillo 20 segin el angulo de
inclinacién a con respecto a la direccién horizontal detectada por el sensor de inclinacion 50.

Seguin esta configuracion, no es necesario proporcionar un medio de operacién para cambiar la fuerza de propulsion,
y es posible reducir el tiempo requerido desde el embarque hasta lograr una postura en donde son posibles las
operaciones, lo que permite mejorar la comodidad del usuario.

En la primera realizacién, se proporciona una fuente de fuerza de accionamiento de propulsién 40 para accionar el
tornillo 20, y la fuente de fuerza de accionamiento de propulsién 40 esta dispuesta dentro del casco 1.

Segln esta configuracion, el peso de la unidad de tornillo 2 puede reducirse y la fuerza de accionamiento de giro
requerida por el mecanismo de cambio de direccién 3 puede hacerse mas pequefia en comparacién con una
configuracién en donde la fuente de fuerza de accionamiento de propulsion 40 se proporciona en una unidad de tornillo
2 que puede girar con respecto al casco 1. Ademas, debido a que el peso de la unidad de tornillo 2 puede reducirse,
la velocidad de rotacién de la unidad de tornillo 2 puede aumentarse, y la velocidad de giro también puede mejorarse.

En la primera realizacién, se proporciona un arbol de transmisién de fuerza de accionamiento 41 que esta dispuesto
a lo largo del eje de rotacién CL de la unidad de tornillo 2 con respecto al casco 1, y que transmite una fuerza de
accionamiento desde la fuente de fuerza de accionamiento de propulsién 40 a la unidad de tornillo 2, y la fuente de
fuerza de accionamiento de propulsién 40 esta dispuesta en una linea que se extiende desde el arbol de transmisién
de fuerza de accionamiento 41.

Segun esta configuracion, la fuerza de accionamiento de la fuente de fuerza de accionamiento de propulsion 40
dispuesta en el casco 1 puede introducirse directamente en el arbol de transmision de fuerza de accionamiento 41, y,
por ejemplo, el mecanismo de cambio de direccién de transmisién de fuerza de accionamiento, tal como un engranaje
cénico o un engranaje de tornillo sin fin que se hace necesario en una configuraciéon en donde la fuente de fuerza de
accionamiento de propulsién 40 no esta dispuesta en una linea que se extiende desde el arbol de transmisioén de
fuerza de accionamiento 41 puede omitirse, y se hace posible reducir costes y pérdidas en la fuerza de accionamiento.

En la primera realizacién, el casco 1 incluye una primera unidad de casco 11 que soporta de manera giratoria la unidad
de tornillo 2, y una segunda unidad de casco 12 que excluye la primera unidad de casco 11, y la unidad de tornillo 2 y
la primera unidad de casco 11 estan configuradas integralmente para ser desmontables de la segunda unidad de
casco 12.

Segun esta configuracién, cuando se produce un problema en la unidad de tornillo 2 o la primera unidad de casco 11,
estas pueden separarse de la segunda unidad de casco 12, y la mantenibilidad mejora porque ya no es necesario
transportar toda la planeadora cuando se intercambian componentes. Alternativamente, aunque la unidad de tornillo
2 puede entrar en contacto con el suelo cuando se eleva desde el agua hasta el terreno, si la unidad de tornillo 2 y la
primera unidad de casco 11 se separan de la segunda unidad de casco 12 en el agua, es posible reducir la
preocupacion de un mal funcionamiento causado por un contacto no intencionado entre la unidad de tornillo 2 y el
suelo.

En la primera realizacion, |a fuente de fuerza de accionamiento de propulsién 40 para accionar la fuente de fuerza de
accionamiento de giro 30 y el tornillo 20 estan dispuestos en la primera unidad de casco 11.
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Segln esta configuracion, debido a que la fuente de fuerza de accionamiento de giro 30 y la fuente de fuerza de
accionamiento de propulsion 40 estan dispuestas en la primera unidad de casco 11, si la primera unidad de casco 11
se separa de la segunda unidad de casco 12, la mantenibilidad mejora porque ya no es necesario transportar toda la
planeadora cuando se intercambian componentes. Es preferible que todos los componentes eléctricos distintos de la
bateria estén dispuestos dentro de la primera unidad de casco 11.

En la primera realizacion, la unidad de tornillo 2 se superpone completamente a la primera unidad de casco 11 en vista
en planta.

Segun esta configuracion, debido a que la unidad de tornillo 2 no sobresale lateralmente de la primera unidad de casco
11, la primera unidad de casco 11 puede extraerse de la segunda unidad de casco 12 en una direccién hacia arriba
sin provocar interferencia entre la unidad de tornillo 2 y la segunda unidad de casco 12, lo que elimina la necesidad
de girar sobre el casco 1 y permite mejorar la mantenibilidad.

En la primera realizacion, el sensor de inclinaciéon 50 esta dispuesto en el centro CL del casco 1 en vista en planta.

Segun esta configuracién, el angulo de inclinacion a del casco 1 puede agarrarse facil y exactamente con respecto a
cualquier direccién, lo que reduce los costes de implementacion del control.

En la primera realizacién, cuando la direccién de inclinacion del casco 1 detectada por el sensor de inclinacién 50 se
mantiene durante un tiempo predeterminado, la direccién BD de expulsion de la unidad de tornillo 2 se cambia segun
la direccién de inclinacién detectada del casco 1.

Segun esta configuracién, debido a que la direccion de expulsion BD de la unidad de tornillo 2 se cambia cuando un
pasajero mantiene intencionadamente el angulo de inclinacién del casco 1 durante un tiempo predeterminado, es
posible evitar que se produzcan cambios no intencionados en la direccion de expulsion BD de la unidad de tornillo 2 y
cambios no intencionados en la direccién de desplazamiento en entornos donde el casco se balancea en pequefios
incrementos y la direccién de inclinacién del casco 1 cambia en pequefios incrementos.

En la primera realizacién, si el sensor de inclinacién 50 detecta un cambio en la inclinacién del casco 1 cuando el
tornillo 20 esta detenido o la velocidad de rotacion del tornillo 20 es un valor predeterminado o menor, la direccién de
expulsion BD de la unidad de tornillo 2 se cambia a una orientaciéon correspondiente a la direccién de inclinacién
detectada del casco 1, y la expulsién de la corriente de agua por el tornillo 20 se inicia después de que se complete el
cambio en la direccioén de expulsioén BD.

Segun esta configuracion, el accionamiento del tornillo 20 comienza después de que se cambie la direccion de
expulsion BD de la unidad de tornillo 2, y por lo tanto, es posible evitar que el casco 1 avance en una direccién
inesperada.

Por ejemplo, en la primera realizacién, se proporciona un sensor de inclinacién 50 para cambiar la direccion de
expulsion BD, pero no se limita a esto. Por ejemplo, también es posible que se proporcione un medio de accionamiento
tal como una palanca.

En la primera realizacion, el angulo de inclinacion a detectado por el sensor de inclinacién 50 se usa para cambiar la
fuerza de propulsién (velocidad de propulsién), pero no se limita a esto. Por ejemplo, también es posible que se
proporcione un medio de accionamiento tal como una palanca.

En la primera realizacion, la fuente de fuerza de accionamiento de propulsién 40 esta dispuesta en el casco 1 en lugar
de en la unidad de tornillo 2, pero no se limita a esto. Si la fuente de fuerza de accionamiento de propulsién 40 esta
dispuesta en la unidad de tornillo 2, es posible adoptar una configuracién en donde la fuente de fuerza de
accionamiento de propulsion 40 se enfria por el agua circundante. Ademas, cuando se compara con la configuracion
de la primera realizacién, las pérdidas de transmision de la fuerza de accionamiento pueden reducirse porque la
distancia entre la fuente de fuerza de accionamiento de propulsién 40 y el tornillo 20 se vuelve mas corta.

<Segunda realizacién>

En lo sucesivo, se describird una planeadora segun una segunda realizacion de la presente divulgacion con referencia
a los dibujos. La planeadora de la primera realizacion esta configurada de tal manera que la direccién de expulsion
BD de la unidad de tornillo 2 se cambia usando la fuerza de accionamiento de una fuente de fuerza de accionamiento
tal como un motor. Por el contrario, la planeadora de la segunda realizacién esta configurada para cambiar la direccién
de expulsion BD de la unidad de tornillo 202 por el peso de la propia unidad de tornillo 202, sin usar una fuerza de
accionamiento.

Como se muestra en la Figura 9 y la Figura 10, la planeadora de la segunda realizacién incluye: un casco 201 que
tiene un area de embarque 210; y una unidad de tornillo 202 que tiene un tornillo 20, y configurada para ser giratoria
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con respecto al casco 201 de manera que la direccion de expulsién de una corriente de agua por el tornillo 20 puede
variar en 360 grados.

Al igual que la primera realizacién, el casco 201 de la segunda realizacién esta dividido en una primera unidad de
casco 211 y una segunda unidad de casco 212, y la primera unidad de casco 211 esta configurada para ser
desmontable de la segunda unidad de casco 212. Por supuesto, el casco 201 no tiene que dividirse en una pluralidad
de unidades. El casco 201 esta provisto de un sensor de inclinacién 50 que usa un sensor giroscopico. El sensor de
inclinacién 50 esta dispuesto preferiblemente en el centro del casco 201.

La unidad de tornillo 202 incluye un tornillo 20 y una carcasa de tornillo 221. La carcasa de tornillo 221 esta unida al
casco 201 para poder girar alrededor del eje de rotacién CL. En la segunda realizacion, la carcasa de tornillo 221
incluye un motor 240 para accionar el tornillo 20, una unidad de control de motor 206 para controlar el motor 240 y
una bateria 243 que suministra energia eléctrica al motor 240 y la unidad de control de motor 206. La unidad de control
de motor 206 es capaz de recibir una sefial del sensor de inclinacién 50 a través de un médulo de comunicacién
inaldmbrica (no mostrado). Al igual que la primera realizacion, la unidad de control de motor 206 esta configurada para
cambiar la fuerza de propulsién del tornillo 20 segun el angulo de inclinaciéon con respecto a la direccién horizontal
detectada por el sensor de inclinacién 50. Por supuesto, como se ha mencionado en la primera realizacién, la fuerza
de propulsién (velocidad de rotacién del tornillo 20) puede ser constante.

Como se muestra en la Figura 9 y la Figura 10, la posicion del centro de gravedad G1 de la unidad de tornillo 202 esta
dispuesta en una posicién excéntrica con respecto a un eje de soporte CL del casco 201. Por consiguiente, como se
muestra en la figura 11, la direccién de expulsiéon BD se cambia segun la direccién de inclinacién del casco 201 por el
propio peso de la unidad de tornillo 202. En el ejemplo mostrado en la figura 11, el casco 201 puede configurarse para
propulsarse hacia delante con la direcciéon en donde el casco 201 se inclina hacia abajo, que es la parte delantera,
pero no se limita a esto. Por ejemplo, si la orientacién en donde se instala la unidad de tornillo 202 se invierte, el casco
201 puede configurarse para propulsarse hacia delante con la direccién en donde el casco 201 se inclina hacia abajo,
que es la parte trasera.

La configuracion descrita en la primera realizacion y el control del motor 240 pueden emplearse arbitrariamente con
respecto a la planeadora de la segunda realizacién siempre que no se produzca ninguna contradiccion.

<Tercera realizacién>

En lo sucesivo, se describira una planeadora segun una tercera realizacion de la presente divulgacion con referencia
a los dibujos. Como se muestra en la figura 12, como la segunda realizacion, la planeadora de la tercera realizacién
esté configurada para cambiar la direccién de expulsién BD de la unidad de tornillo 302 por el peso de la propia unidad
de tornillo 302, sin usar una fuerza de accionamiento. En |a tercera realizacion, una fuente de fuerza de accionamiento
de propulsion 340 para accionar el tornillo 20 esta dispuesta dentro del casco 301. Al igual que la primera realizacion,
el casco 301 de la tercera realizacién esta dividido en una primera unidad de casco 311 y una segunda unidad de
casco 312 que estan configuradas para ser desmontables entre si. Por supuesto, el casco 301 no tiene que tener una
estructura dividida.

En la tercera realizaciéon, se ha retirado el mecanismo de cambio de direccion 3 de la primera realizacién. La unidad
de tornillo 302 es un arbol de dos capas que esta soportado de forma giratoria por el casco 301, y el arbol interior 41
esté configurado para transmitir la fuerza de accionamiento desde la fuente de fuerza de accionamiento de propulsion
340 dispuesta en el casco 301, sin embargo, el arbol exterior 33 no esta conectado a una fuente de fuerza de
accionamiento y se permite que gire segun el peso de la propia unidad de tornillo 302. Como se ha descrito
anteriormente, la posicién del centro de gravedad G1 de la unidad de tornillo 302 esta dispuesta en una posicién
excéntrica del eje de soporte CL del casco 301, y la direccion de expulsion BD de la unidad de tornillo 302 se cambia
por el peso de la propia unidad de tornillo 302 segun la direccién de inclinacion del casco 301.

Para facilitar la operacion de giro por el propio peso de la unidad de tornillo 302, es preferible proporcionar a la unidad
de tornillo 302 un contrapeso 302w para asegurar el propio peso.

En la tercera realizacion, aunque la fuente de fuerza de accionamiento de propulsién 340 es un motor, también puede
usarse un motor.

La configuracién descrita en la primera realizacion y el control de la fuente de fuerza de accionamiento de propulsién
340 pueden emplearse arbitrariamente con respecto a la planeadora de la tercera realizacién siempre que no se
produzca ninguna contradiccioén.

Como se ha descrito anteriormente, la planeadora de la segunda realizacién y la tercera realizacién incluye un casco
201 o 301 que tiene un area de embarque, y una unidad de tornillo 202 o 302 que tiene un tornillo 20 y que esta
configurada para ser giratoria con respecto al casco 201 o 301 de manera que la direccion de expulsién de una
corriente de agua por el tornillo 20 puede variar en 360 grados. La posicién del centro de gravedad G1 de la unidad
de tornillo 202 o 302 esta dispuesta en una posicién excéntrica con respecto al eje de soporte CL del casco 201 0 301,
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y la direccion de expulsion BD se cambia por el propio peso de la unidad de tornillo 202 o 302 segun la direccién de
inclinacion del casco 201 o 301.

Segun esta configuracion, la unidad de tornillo 202 o 302 se proporciona de manera giratoria con respecto al casco
201 0 301, la direccion de expulsién BD de la corriente de agua puede variar en 360 grados, y la direccion de expulsion
BD de la unidad de tornillo 202 0 302 se cambia por el peso de la propia unidad de tornillo 202 o0 302 y, por lo tanto,
se puede proporcionar una planeadora que sea capaz de hacer giros de radio pequefio y sea facil de maniobrar.
Ademas, debido a que la direccion de expulsion BD de la corriente de agua puede cambiarse con una Unica unidad
de tornillo 202 o 302, es posible reducir el peso y reducir el coste en relacion con un caso en donde se proporciona
una pluralidad de unidades de tornillo.

En la segunda realizacion y la tercera realizacion, se proporciona un sensor de inclinacion 50 que detecta la inclinacién
del casco 201 0 301 con respecto a la direccién horizontal, y la fuerza de propulsion del tornillo 20 se cambia segun el
angulo de inclinacién con respecto a la direccién horizontal detectada por el sensor de inclinacién 50.

Segun esta configuracion, no es necesario proporcionar un medio de operacién para cambiar la fuerza de propulsion,
y es posible reducir el tiempo requerido desde el embarque hasta lograr una postura en donde son posibles las
operaciones, lo que permite mejorar la comodidad del usuario.

En la segunda realizacién y la tercera realizacion, el sensor de inclinacion 50 esta dispuesto en el centro CL del casco
201 0 301 en vista en planta.

Segun esta configuracion, el angulo de inclinacién a del casco 1 puede agarrarse facil y exactamente con respecto a
cualquier direccion, lo que reduce los costes de implementacién del control.

En la segunda realizacién, la unidad de tornillo 202 incluye un motor 240 para accionar el tornillo 20, una unidad de
control de motor 206 para controlar el motor 240 y una bateria 243 que suministra energia eléctrica al motor 240 y la
unidad de control de motor 206.

Segun esta configuracion, el motor 240, la unidad de control de motor 206 y la bateria 243 estan integrados en la
unidad de tornillo 202, y por lo tanto, la unidad de tornillo 202 puede intercambiarse cuando se produce un problema,
y la mantenibilidad puede mejorarse porque no es necesario transportar todo el casco 201.

En la tercera realizacién, se proporciona una fuente de fuerza de accionamiento de propulsion 340 para accionar el
tornillo 20, y la fuente de fuerza de accionamiento de propulsion 340 esta dispuesta dentro del casco 301.

Segun esta configuracion, debido a que se puede disponer una fuente de fuerza de accionamiento de propulsién
grande 340 en comparacién con una configuracioén en donde la fuente de fuerza de accionamiento de propulsién esta
dispuesta en la unidad de tornillo 302, se puede asegurar la potencia de propulsiéon. También se puede emplear un
motor. Ademas, cuando la fuente de fuerza de accionamiento de propulsién 340 es un motor, la cantidad de baterias
243 instaladas puede aumentarse en comparacién con una configuracion en donde la fuente de fuerza de
accionamiento de propulsién esta dispuesta en la unidad de tornillo 302.

En la tercera realizacion, se proporciona un arbol de transmision de fuerza de accionamiento 41 que esta dispuesto a
lo largo del eje de rotacion CL de la unidad de tornillo 302 con respecto al casco 301, y que transmite una fuerza de
accionamiento desde la fuente de fuerza de accionamiento de propulsién 340 a la unidad de tornillo 302, y la fuente
de fuerza de accionamiento de propulsion 340 esta dispuesta en una linea que se extiende desde el arbol de
transmision de fuerza de accionamiento 41.

Segun esta configuracion, la fuerza de accionamiento de la fuente de fuerza de accionamiento de propulsion 340
dispuesta en el casco 301 puede introducirse directamente en el arbol de transmisién de fuerza de accionamiento 41,
y, por ejemplo, el mecanismo de cambio de direccién de transmision de fuerza de accionamiento tal como un engranaje
cbnico o un engranaje sin fin que se hace necesario en una configuracién en donde la fuente de fuerza de
accionamiento de propulsiéon 340 no esta dispuesta en una linea que se extiende desde el arbol de transmision de
fuerza de accionamiento 41 puede omitirse, y se hace posible reducir costes y pérdidas en la fuerza de accionamiento.

En la segunda realizacion y la tercera realizacion, el casco 201 o0 301 incluye una primera unidad de casco 211 0 311
que soporta la unidad de tornillo 202 0 302, y una segunda unidad de casco 212 0 312 que excluye la primera unidad
de casco 211 0 311, y la unidad de tornillo 202 o 302 y la primera unidad de casco 211 o 311 estan configuradas
integralmente para ser desmontables de la segunda unidad de casco 212 o0 312.

Segun esta configuracién, cuando se produce un problema en la unidad de tornillo 202 o 302 o la primera unidad de
casco 211 0 311, estas pueden separarse de la segunda unidad de casco 212 0 312, y la mantenibilidad mejora porque
ya no es necesario transportar todo la planeadora cuando intercambian componentes. Alternativamente, aunque la
unidad de tornillo 202 0 302 puede entrar en contacto con el suelo cuando se eleva desde el agua hasta tierra, si la
unidad de tornillo 202 0 302 y la primera unidad de casco 211 0 311 se separan de la segunda unidad de casco 212
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o0 312 en el agua, es posible reducir la preocupacién de un mal funcionamiento causado por un contacto no
intencionado entre la unidad de tornillo 202 0 302 y el suelo.

Especificamente, en la tercera realizacion mostrada en la figura 12, cuando la unidad de tornillo 302 es mas pequefia
que la primera unidad de casco 311 y toda la unidad de tornillo 302 se superpone con la primera unidad de casco 311
en vista en planta, la unidad de tornillo 302 y la primera unidad de casco 311 pueden insertarse o desprenderse de la
segunda unidad de casco 312 desde encima del casco, y la mantenibilidad puede mejorarse porque no es necesario
girar sobre el casco. En la segunda realizacién mostrada en la figura 9, la figura 10 y la figura 11, debido a que la
unidad de tornillo 202 es mas grande que la primera unidad de casco 211, no puede separarse de encima del casco,
sino que puede separarse de debajo del casco. Por supuesto, si la unidad de tornillo 202 de la segunda realizacion se
hace mas pequefia que la primera unidad de casco 211, se puede separar de encima del casco.

DESCRIPCION DE LOS NUMEROS DE REFERENCIA

1 Casco

10 Area de embarque

11 Primera unidad de casco

12 Segunda unidad de casco

2 Unidad de tornillo

20 Tornillo

3 Mecanismo de cambio de direccién

30 Fuente de fuerza de accionamiento de giro

40 Fuente de fuerza de accionamiento de propulsion
41 Arbol de transmisién de fuerza de accionamiento
50 Sensor de inclinacién

BD Direccion de expulsion
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REIVINDICACIONES
1. Una planeadora que comprende:

un casco (1) que tiene una zona de embarque (10); y

un dispositivo de propulsién que puede variar la direccién de expulsién de una corriente de agua; caracterizada
por que

la planeadora comprende, ademas

un sensor de inclinacién (50) que detecta una inclinacién del casco (1) con respecto a una direccion horizontal,
en donde

la direccién de expulsién se cambia seglin una direccién de inclinacién del casco (1) detectada por el sensor
de inclinacién (50).

2. La planeadora segun la reivindicacion 1, en donde
el dispositivo de propulsién esta configurado para cambiar una fuerza de propulsién segun un angulo de inclinacién
con respecto a una direccién horizontal detectada por el sensor de inclinacién (50).

3. La planeadora segun una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 2, que comprende

el dispositivo de propulsién comprende una fuente de fuerza de accionamiento de propulsién (40) para accionar
el dispositivo de propulsién, en donde
la fuente de fuerza de accionamiento de propulsién (40) esta dispuesta dentro del casco (1).

4. La planeadora segun la reivindicacién 3, en donde

el dispositivo de propulsion esta dispuesto a lo largo de un eje de rotacién del dispositivo de propulsion con
respecto al casco (1), y en donde

el dispositivo de propulsién comprende un arbol de transmisién de fuerza de accionamiento que transmite una
fuerza de accionamiento desde la fuente de fuerza de accionamiento de propulsién (40} al dispositivo de
propulsion.

5. La planeadora segun la reivindicacion 4, en donde
la fuente de fuerza de accionamiento de propulsion (40) esta dispuesta en una linea que se extiende desde el arbol
de transmision de fuerza de accionamiento (41).

6. La planeadora segin una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 2, en donde

el casco (1) incluye una primera unidad de casco (11) que soporta en rotacion el dispositivo de propulsién y
una segunda unidad de casco (12) que excluye la primera unidad de casco (11),y

el dispositivo de propulsion y la primera unidad de casco (11) estan integrados, y estan configurados para ser
desmontables de la segunda unidad de casco (12).

7. La planeadora segun la reivindicacién 6, en donde
una fuente de fuerza de accionamiento de propulsién (40}, para accionar la fuente de fuerza de accionamiento de giro
(30) y el tornillo (20), esta dispuesta en la primera unidad de casco (11).

8. La planeadora segun la reivindicacioén 1, en donde

si la direccion de inclinacién del casco (1) detectada por el sensor de inclinacién (50) se mantiene durante un tiempo
predeterminado, la direccion de expulsion del dispositivo de propulsion se cambia segun la direccién de inclinacion
detectada del casco (1).

9. La planeadora segun la reivindicaciéon 1 6 7, en donde

el dispositivo de propulsién comprende un tornillo (20), y en donde

si el sensor de inclinacion (50) detecta un cambio en la inclinacién del casco (1) cuando el tornillo (20) esta
detenido o una velocidad de rotacién del tornillo (20) es un valor predeterminado o menor, la direcciéon de
expulsion del dispositivo de propulsién se cambia a una orientacion correspondiente a la direccién de inclinacion
detectada del casco (1), y después de que se complete el cambio en la direcciéon de expulsién, se inicia la
expulsion de la corriente de agua por el tornillo (20).
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Fig.2B
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