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DESCRIPCION

Servomotor de vélvula rotativa.
Antecedentes del invento
1. Ambito a que pertenece el invento

El presente invento se refiere a los dispositivos ac-
cionados mediante un fluido destinados a desplazar
un elemento de una posicién a otra. En particular, el
presente invento se refiere a los servomotores desti-
nados a convertir una entrada de movimiento lineal en
una salida de movimiento rotatorio con la finalidad de
controlar el funcionamiento de las valvulas equipadas
con un elemento rotatorio, por ejemplo, valvulas de
mariposa, valvulas de bola, etc.

No obstante, conviene sefialar que el presente in-
vento puede resultar también de utilidad para alimen-
tar otro tipo de vdlvulas que para su funcionamiento
precisan utilizar la rotacién de un elemento a 90 gra-
dos aproximadamente entre la posicion de abertura y
la de cierre.

2. Descripcion del anterior estado de la técnica

Actualmente existen varios tipos conocidos de ser-
vomotores rotativos utilizados para activar valvulas
rotativas. En general, los servomotores rotativos em-
plean la introduccién a presién de un fluido en el in-
terior de una cdmara expandible donde se desplaza un
pistén que abre y la cierra una valvula cuya parte pos-
terior estd conectada mecdnicamente al mismo.

También existen los denominados servomotores
rotativos helicoidales en los que al aplicar presion hi-
draulica o neumadtica contra un extremo del piston, el
recorrido lineal de la biela del pistén se convierte en
el movimiento rotativo de un elemento de traccién co-
nectado a una védlvula. Esta transformacion se obtiene
debido a que el elemento de traccién estd dotado de
cojinetes que forman ranuras helicoidales en la pared
del pistén. El pistén estd equipado con un dispositi-
vo que evita la rotacién cuando los cojinetes se desli-
zan por las ranuras helicoidales. Por consiguiente, el
pistén puede efectuar movimientos alternativos linea-
les que transmiten un movimiento rotativo al elemen-
to de traccién. Un ejemplo de este tipo de servomo-
tores rotativos helicoidales se describe en EP50466,
EP622574, US3319925 y GB1193190, etc.

El problema que presentan este tipo de servomoto-
res rotativos estd relacionada con el hecho de que de-
ben tomarse medidas especiales para reducir de forma
segura la rotacién del pistén ocasionada por el movi-
miento de giro concentrado en los extremos de la car-
casa que contiene el elemento de traccién y el piston.

Una solucién conocida a este problema se detalla
en US22998805, y consiste en obtener la supresion de
la rotacién del pistén colocando una llave en la cara
externa del mismo que esté conectada a una ranura si-
tuada en la cara interior de la cdmara interna que con-
tiene la carcasa donde se aloja el piston. Existe otra
solucién basada en el mismo principio que se detalla
en US3184214.

También existe otra solucién a este problema que
consiste en fijar unos vastagos que se montan en la
placa de base del servomotor a un costado del mis-
mo. Los véistagos se extienden longitudinalmente en
el interior del piston y producen la detencién perma-
nente de la rotacién del mismo, pero sin obstruir su
desplazamiento axial durante el recorrido, ya que este
se desliza sobre los véstagos.

Esta solucion se aplica, por ejemplo, en el servo-
motor rotativo que se describe en DE19756425. Es-
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te servomotor produce una rotacién que contrarrestan
los véstagos instalados.

No obstante, durante el funcionamiento de las val-
vulas de mariposa y las vdlvulas de bolas, se precisa
el maximo momento de rotacién en el instante en que
se produce la obertura y el cierre. Por consiguiente, la
potencia de rotacién del momento de torsién alcanza
su punto maximo cuando se aplica al punto mas aleja-
do de los vastagos. Es decir, el momento que actia so-
bre los vastagos montados alcanza su punto maximo
cuando el servomotor comienza a funcionar. Por con-
siguiente, el momento es proporcional a la longitud
de los vastagos. Para ello es necesario que éstos sean
solidos y resistentes, lo cual hace que el servomotor
resulte desproporcionadamente pesado y voluminoso.
Ademads, la carga disponible que se puede obtener con
estos servomotores no se aprovecha por completo, ya
que estd supeditada al tamafio del servomotor que, a
su vez, limita la resistencia de los véstagos. Por ejem-
plo, en la practica un servomotor cuyo pistén tenga un
didmetro de 100 mm. proporciona un momento que
no sobrepasa los 50-75 Nm.

Debido a esta limitacién, la mayoria de servomo-
tores disponibles en el mercado se emplean para el
funcionamiento de valvulas que no requieran la apli-
cacién de un momento elevado.

Aunque esto pueda resultar conveniente en apli-
caciones como el control del flujo de leche, vino, zu-
mo, aceite u otros productos alimenticios, no resulta
suficiente en aplicaciones de la industria pesada, co-
mo petroquimica, produccién de aceite, fabricacién
de productos quimicos, etc.

Pero, ademas, existe otra solucién destinada a so-
lucionar las limitaciones antes referidas. Esta solucién
se emplea, por ejemplo, en los servomotores de valvu-
las helicoidales que fabrica la empresa SGRM (Fran-
cia) o Kiesselman (Alemania). De conformidad con
esta solucidn, el servomotor estd equipado con dos
véstagos fijos que atraviesan el interior del pistén y
se extienden a lo largo de la cdmara del servomotor.
Los extremos opuestos de los vastagos estdn conve-
nientemente roscados en los orificios practicados en
los extremos opuestos de la cdmara. Debido a que los
véastagos atraviesan el piston, se ha incorporado un
anillo de estanquidad entre cada vdstago y el pistén
a fin de evitar pérdidas de fluido a presién y al mis-
mo tiempo permitir que el pistén se deslice sobre los
vastagos sin rotar.

La ventaja de esta configuracion estd relacionada
con el hecho de que un servomotor puede generar mo-
mentos mucho mas elevados y aplicarlos a una valvu-
la con toda seguridad. Por otra parte, el deslizamien-
to continuo del pistén puede ocasionar un desgaste
intenso de los anillos de estanquidad, con la consi-
guiente pérdida de liquido durante el funcionamiento
del servomotor, lo cual acorta considerablemente su
vida ttil.

En conclusién, a pesar de que ya existen nume-
rosos servomotores helicoidales destinados al funcio-
namiento de valvulas rotativas, conviene destacar que
sigue siendo necesaria la aportacién de un nuevo ser-
vomotor mds eficaz y que sea sencillo, de fabricacién
y explotacién econdémica y conveniente y que garan-
tice un funcionamiento eficaz y fiable.

Finalidad del invento

La finalidad del presente invento consiste en pro-
porcionar un nuevo tipo mejorado de servomotor de
valvula rotativa helicoidal que permita reducir o solu-
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cionar considerablemente la problematica antes men-
cionada bien conocida de los especialistas en esta téc-
nica.

La finalidad principal del presente invento consis-
te en proporcionar un nuevo tipo mejorado de servo-
motor de vélvula rotativa helicoidal que combine las
ventajas de los conocidos servomotores actuales, pero
sin presentar sus inconvenientes.

En concreto, una de las finalidades del presente
invento consiste en proporcionar un nuevo tipo mejo-
rado de servomotor de valvula rotativa helicoidal ca-
paz de desarrollar un momento elevado sin estar su-
peditado a la longitud de los vdstagos montados y al
didmetro del pist6n.

Otra de las finalidades del presente invento con-
siste en proporcionar un nuevo tipo mejorado de ser-
vomotor de valvula rotativa helicoidal en el que no se
produzca pérdida de liquido entre los vdstagos monta-
das y el pistén y que, por consiguiente, ello le permita
prolongar su vida util.

Igualmente, otra finalidad del presente invento
consiste en proporcionar un nuevo tipo mejorado de
servomotor de valvula rotativa helicoidal apto para el
control del funcionamiento de las vélvulas para una
extensa gama de aplicaciones industriales sin consi-
deracidn al tipo y la velocidad de circulacién del 1i-
quido que llega a la valvula.

Las antedichas descripciones y ventajas que con-
lleva el presente invento se obtienen utilizando un ser-
vomotor cuya configuracién fundamental se describe
a continuacion.

Servomotor para operar una vilvula equipado con
un elemento rotativo y con:

una carcasa tubular con un eje longitudi-
nal, estando dicha carcasa formada por una
pared cilindrica interior periférica y por
dos caras en ambos extremos opuestos, es-
tando dicha carcasa conectada a la circu-
lacién de un fluido a presién, contenien-
do dicha carcasa un pistén configurado de
modo que pueda proporcionar un movi-
miento lineal de recorridos continuados a
lo largo del eje longitudinal en ambas di-
recciones entre un extremo de la cara 'y su
extremo opuesto, estando dicho pistén si-
tuado concéntrico a la carcasa del elemen-
to periférico entre los dos extremos, fun-
cionando dicho pistén desde uno de los ex-
tremos del mismo; un védstago conectado
al pistén con rotacién de su eje longitu-
dinal mediante el desplazamiento produ-
cido por el recorrido continuo del piston,
estando configurados dichas vastagos para
proporcionar un movimiento de rotacién al
elemento de la valvula; un rodillo de le-
va para transformar el movimiento de re-
corridos continuos del pistén en la rotacién
de los vdstagos, estando dicha disposicion
formada, como minimo, por un rodillo de
leva conectado a las mencionados vésta-
gos y desplazable a lo largo del canal he-
licoidal del interior del piston; dos vésta-
gos de fijacién, como minimo, sélidamen-
te montados en uno de los extremos del ci-
lindro encarado al primer extremo del pis-
tén, extendiéndose dichos vdstagos en pa-
ralelo al eje longitudinal para introducirse
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en los correspondientes orificios ciegos del
segundo extremo del pistén a fin de permi-
tir el movimiento linear del recorrido.

Dicho servomotor estd equipado, como
minimo, con dos véstagos de fijacién adi-
cionales que estdn sélidamente montados
en el extremo opuesto del cilindro encara-
do al segundo extremo del pistén, exten-
diéndose dichos vastagos de fijacién adi-
cionales en paralelo al eje longitudinal pa-
ra introducirse en los correspondientes ori-
ficios ciegos del segundo extremo del pis-
tén a fin de permitir el movimiento linear
del recorrido.

Hasta aqui, s6lo se ha ofrecido un resumen breve
del presente invento. Para una clara comprension del
mismo y de las ventajas que conlleva, consultar las
siguientes descripciones de varias presentaciones con
sus graficos correspondientes.

Descripcion breve de los graficos

La figura 1 muestra una vista esquemadtica del ser-
vomotor del presente invento conectado a una valvula
rotativa accionada por el mismo.

La figura 2 consiste en la vista transversal del ser-
vomotor del presente invento en sentido A-A.

La figura 3 consiste en la vista lateral del servo-
motor del presente invento que muestra las secciones
transversales A-A y F-F.

Las figuras 4 y 5 consisten en la ampliacién de los
detalles E y G indicados en la figura 2.

La figura 6 consiste en una vista transversal adi-
cional del servomotor del presente invento en sentido
F-F.

La figura 7 consiste en vista una transversal del
servomotor del presente invento en sentido C-C.

Las figuras 8 y 9 consisten en vistas tridimen-
sionales del servomotor del presente invento con el
desplazamiento linear del pistén de una posicion a la
opuesta, lo que produce una rotacién del vastago de
90°.

Descripcion detallada de las presentaciones prefe-
ridas

El presente invento estd destinado principalmente
al funcionamiento de vélvulas y estd dotado de una
valvula rotativa, como el obturador de una valvula de
mariposa, el flotador de una véalvula de flotacién, el
reductor de una valvula de reduccion, etc. Conviene
sefialar, no obstante, que el presente invento se puede
aplicar en el funcionamiento de otras valvulas u otros
mecanismos que conviertan un desplazamiento lineal
de entrada en un movimiento rotativo de salida.

Con referencia a la figura 1 en la que se representa
someramente un ejemplo de la aplicacion del presente
invento, se muestra un servomotor 10 cuyo elemento
de salida 12 estd conectado a un eje 14 que gira al-
rededor del obturador rotativo 16 de una valvula de
mariposa 18. El obturador gira por impulsién del mo-
tor en la posicidn abierta que se muestra.

La figura 1 en posicidn cerrada, en la que el obtu-
rador gira 90° para cerrar la vdlvula herméticamente e
interrumpir la circulacién de liquido.

No se muestra concretamente en el gréifico, pero
conviene apreciar que el servomotor recibe el liqui-
do sometido a presion que le proporciona una fuente
adecuada. La aportacién de liquido se regula median-
te un dispositivo de control que detiene o reanuda la
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circulacién de fluido entre el servomotor y la fuente
de fluido.

Con referencia a la figura 2, puede apreciarse que
el servomotor consiste en una carcasa tubular que se
extiende a lo largo de un eje central longitudinal X-
X. La carcasa contiene los demds componentes del
servomotor segin se explicard mas adelante. La car-
casa estd formada por una pieza cilindrica periférica
20 cerrada en cada punta por los respectivos extremos
22 y 24. El extremo 22 estd dotado de un orificio 26
para la circulacién de liquido a partir de una fuente de
fluido sometido a presién (no se muestra en los gra-
ficos) para administrar al uso cuando se precise que
funcione el servomotor. El pistén 28 estd situado en
el interior de la carcasa y es desplazable entre los ex-
tremos a lo largo del eje X-X. La configuracion de
dicho pistén tiene forma de copa y estd situado con-
céntrico entre el cuerpo de la carcasa periférica 30, el
primer extremo 32 y un segundo extremo opuesto 34.
En el centro del interior del cuerpo se ha practicado un
orificio ciego 36, coaxial al eje X-X, que se abre al se-
gundo extremo 34. Por consiguiente, como se aprecia
mejor en la figura 6, el primer extremo 32 del pistén
estd provisto de una superficie circular plana 38 en-
carada con el extremo 22 de la carcasa. El segundo
extremo 34 estd provisto de una superficie anular 40
encarada con el segundo extremo 24. Debido a que
el didmetro exterior del cuerpo de la pieza es menor
que el didmetro exterior del primer extremo 32, esta
provisto de un dngulo en forma de anillo 42 situado
frente a la superficie circular 38.

El pistén se acciona mediante su primer extremo
32 cuando la presion del fluido entra en la carcasa a
través del orificio 26, actda sobre la superficie plana
38 y luego desplaza el piston a lo largo del eje X-X.
En el extremo 32 se ha montado convenientemente un
anillo de estanquidad 44 para evitar pérdidas de liqui-
do entre el pistén y la parte periférica de la carcasa
tubular. Situado entre el extremo 24 y el dngulo 42, se
halla un muelle helicoidal 44 que se recupera cuando
el piston se desplaza hacia el segundo extremo 24. En
la siguiente descripcion, este desplazamiento se deno-
minard movimiento linear de recorrido hacia delante.
El muelle genera una potencia sesgada que actda so-
bre el dngulo y desplaza el piston hacia el primer ex-
tremo 22. En la siguiente descripcidn, este desplaza-
miento se denominard movimiento linear de recorri-
do hacia atrds. Conviene sefialar que las designacio-
nes anteriores del movimiento linear de recorridos son
convencionales, y, por consiguiente, el desplazamien-
to desde el primer extremo hasta el segundo extremo
opuesto se puede definir como un movimiento lineal
de recorridos hacia atrds, mientras que el desplaza-
miento opuesto se considera un movimiento linear de
recorridos hacia delante.

En el orificio ciego 36 se introduce un vastago
montado en la carcasa de manera co-axial al pist6n. El
vdstago estd formado por una parte superior 48, cuyo
didmetro exterior encaja con el didmetro del orificio y
una porcién del extremo de la cola 50 que se extien-
de desde la carcasa hasta una abertura practicada en
el extremo 24. La parte superior estd provista de un
casquillo 52 hecho de un material con un coeficiente
bajo de friccidn a fin de permitir el deslizamiento del
vastago operativo en el orificio. En la pared 24 se ha
montado un cojinete a bolas 54 para permitir la rota-
cion del vastago operativo en el eje longitudinal X-X.
En la parte superior hay un orificio que la atraviesa en
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el que se asegura sélidamente un perno con entalla-
duras cruzadas en su parte superior. En los extremos
opuestos del perno se han montado dos cojinetes 58 y
60 que pueden rotar.

En el cuerpo periférico del pistén existen dos ra-
nuras helicoidales opuestas.

Una de las ranuras se representa en las figuras 2
y 6, y para designarla se utiliza el numeral de refe-
rencia 62. Las ranuras tienen unas dimensiones y es-
tan configuradas de modo que permitan la friccién por
contacto con los cojinetes y, por consiguiente, su ro-
damiento forzado a lo largo de las ranuras durante el
movimiento lineal de recorridos del piston. Se puede
apreciar facilmente que los cojinetes y las ranuras pre-
sentan una disposicién de rodillos de leva en la que los
cojinetes constituyen el propio rodillo de leva obliga-
do a seguir la trayectoria helicoidal de las ranuras.

En la parte del cuerpo periférico 30 se extienden
dos canales ciegos 64, 66 que se abren en la superficie
anular 40. En el extremo 24 de la carcasa existen dos
vastagos de fijacién 68 y 70 sélidamente montados
que se introducen en los respectivos canales ciegos
64, 66 practicados en el piston. Se puede apreciar en
la figura 6 que en el pistén existen dos canales ciegos
adicionales 72, 74. Estos canales ciegos adicionales
se extienden hacia el interior de la parte del cuerpo
periférico desde el segundo extremo del pistén y se
abren en la superficie circular plana 38. Como mejor
se aprecia en la figura 3, los canales ciegos existentes
en el primero y en el segundo extremo del pistn estin
dispuestos diametralmente y, por tanto, no se comuni-
can y no estdn alineados. En la cara del extremo 22 de
la carcasa estdn sélidamente fijados un par de vésta-
gos de fijacién adicionales 76, 78 que se introducen
respectivamente en los canales ciegos 72, 74. Se pue-
de apreciar facilmente que, debido a que los canales
64, 66 y 72, 74 no se comunican, las pérdidas de flui-
do a través de los canales no son posibles.

Como se aprecia en la figura 5, en el canal 66 se
ha introducido un casquillo 80 que permite el contac-
to por friccién y el deslizamiento del vastago 70 en
el canal donde se desplaza el pistén. Para reducir la
friccién, el casquillo estd hecho de un material que
posea un coeficiente bajo de friccion, por ejemplo, un
material plastico. No se muestra especificamente, pe-
ro puede apreciarse que hay un casquillo situado en
cada canal y, por consiguiente, el deslizamiento del
vastago correspondiente en el interior del canal res-
pectivo se administra durante el movimiento lineal de
recorridos del piston.

Con referencia a la figura 6, se puede apreciar que
la longitud de los véstagos de fijacion es ligeramente
menor que la profundidad del canal ciego, lo cual per-
mite el movimiento completo de recorridos del pistén
cuando éste es accionado por la presion del liquido en
direccién hacia delante o mediante la polarizacién del
resorte en direccion hacia atrés.

Al mismo tiempo, se puede apreciar facilmente
que debido a que los vastagos estdn situados diame-
tralmente, evitan la rotacion del piston durante el mo-
vimiento de recorridos del mismo y permiten sé6lo su
desplazamiento lineal. Por otra parte, debido al con-
tacto por friccion entre las ranuras y los cojinetes, el
perno con entalladuras cruzadas 56 rota en el eje X-X
junto con el vastago de fijacién cuando los cojinetes
ruedan en las ranuras. Es decir, debido a la disposicién
del rodillo de leva, es posible convertir el movimien-
to lineal de recorridos de entrada del pistén en movi-
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miento giratorio de salida de la varilla de fijacién. La
salida del momento asociado se puede efectuar, por
ejemplo, a una vdlvula rotativa debido a la conexién
por clavijas 82 situada en el extremo del vadstago que
sobresale del servomotor.

Por lo que respecta a las figuras 2, 6, 8 y 9, pasa-
mos ahora a explicar como funciona el servomotor del
presente invento. En las figuras 2 y 8 se puede apre-
ciar que el resorte presiona el extremo de la cara del
pistén 22 de la carcasa. Los vastagos de fijacién 76,
78 no se muestran, ya que se introducen por completo
en los canales correspondientes de que estd dotado el
extremo del pistén 32. Al mismo tiempo, los vastagos
de fijacién 68, 70 si se pueden ver, ya que su longi-
tud médxima es visible y estdn a punto de introducirse
en los canales correspondientes 64, 66 situados en el
extremo opuesto del pistén 34. El cojinete 58 est4 si-
tuado en el extremo correspondiente de la ranura heli-
coidal 62. La conexién por clavijas 82 esté situada en
la primera posicion. La administracién de un liquido a
presion hace que el piston se mueva hacia delante para
ejecutar el recorrido lineal hacia la cara del extremo
24 contra el resorte 46.

En la figura 9 se muestra el pistén cuando alcanza
la cara del extremo 24. Se puede apreciar que duran-
te el movimiento de recorrido hacia delante, el piston
se desliza sobre los vastagos 68, 70, 76, 78 gracias
a los casquillos situados en los respectivos canales
ciegos.

Los vastagos 68, 70 no se muestran, ya que estdn
situados dentro de los canales 64, 66, mientras que los
védstagos 76, 78 estdn ahora en los canales exteriores
72, 74 y por tanto, si son visibles. El cojinete 60 ha
alcanzado el extremo opuesto de la correspondiente
ranura helicoidal haciendo que el vastago de opera-
cién gire 90 grados y sitie la conexion por clavijas 82
en su segunda posicidn, seglin se muestra en la figura
9.

El pistén estd listo ahora para ejecutar el movi-
miento lineal de recorrido hacia atrds en direccion a
la cara del extremo 22.

Durante el movimiento lineal de recorrido hacia
delante, el piston no puede girar porque se lo impiden
los vastagos de fijacién 76, 78 y durante el movimien-
to lineal de recorrido hacia atrds, el piston no puede
girar porque se lo impiden los vastagos de fijacién 68,
70. En ambos casos, actia una fuerza sobre los vasta-
gos proporcional al momento requerido para la salida
del vastago de funcionamiento. El momento de con-
trapresion asociado a esta fuerza serd proporcional a
la longitud del recorrido. Se puede apreciar que gra-
cias a los dos pares separados de véstagos de fijacién
que se introducen en los respectivos canales ciegos
situados en los extremos opuestos del pistén, el mo-
mento de contrapresion al comienzo del recorrido es
menor, ya que la fuerza se aplica sdlo a aquella parte
de la longitud del vastago adyacente a la respectiva
cara del extremo de la carcasa. Por tanto, se garantiza
asi de que a pesar de la fuerza asociada al comienzo
del movimiento de recorrido esta al maximo (cerran-
do o abriendo el obturador de la valvula), los vastagos
no se expongan a un momento de contrapresion exce-
sivo. Gracias a esta disposicion, el servomotor puede
utilizar véstagos de fijacién cuya longitud y didmetro
sean menores.

También se puede apreciar facilmente que debido
a que los canales son ciegos y no se comunican entre
ellos, es posible evitar las pérdidas de fluido durante
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el movimiento de recorrido del pistén y, por consi-
guiente, optimizar considerablemente la vida ttil del
Servomotor.

Los véastagos se pueden asegurar s6lidamente den-
tro de las respectivas caras de los extremos de la car-
casa mediante varios sistemas. Por ejemplo, un mé-
todo muy conveniente consiste en el grabado, que se
puede llevar facilmente a la practica. Con esta fina-
lidad se practica una ranura anular 84 estrecha y su-
perficial muy cerca del extremo del vastago, el cual
se asegura a la cara del extremo. En la figura 4 puede
verse la mencionada ranura practicada en el vastago
68 y asegurada a la cara del extremo 24. En la cara
del extremo se ha practicado un orificio cuyo didme-
tro interior encaja con el didmetro externo del vésta-
go. Este se introduce en el orificio y se colocan dos
matrices a ambos costados de la cara del extremo con
forma de anillo y hechas de un material mas duro que
el que forma la cara del extremo. Las matrices reci-
ben presidon dentro de una prensa que graba las partes
de la cara del extremo que circundan el véstago. Gra-
cias a la deformacion del pléstico, se eleva el material
de la cara del extremo, que se introduce en el orificio,
llena la ranura y de este modo asegura sélidamente el
extremo del véstago en el interior de la cara del ex-
tremo. Para facilitar el proceso de grabado, las caras
de los extremos estdn hechas de un material metélico
de configuracién deformable, como una aleacién de
aluminio tipo aluminio 6061, etc.

El servomotor del presente invento tiene una con-
figuracion sencilla y sus pistones pueden estar hechos
tanto de materiales metdlicos como no metdlicos. La
seleccién de un material concreto depende de la apli-
cacion y del momento requerido para obtener la po-
tencia de salida.

En la mayoria de aplicaciones en las que no se
requiere la aplicaciéon de un momento elevado, por
ejemplo, en las industrias de la alimentacién, el pis-
tén puede ser de plastico. No obstante, si se precisan
momentos elevados como sucede, por ejemplo, en la
industria quimica, el piston deberd estar hecho de me-
tal, por ejemplo, de acero inoxidable u otro material
convencional. Se puede apreciar ficilmente que debi-
do a su disefio sencillo, la fabricacion del servomotor
es muy sencilla, conveniente y econdmica.

En la practica, el presente invento se ha incorpo-
rado con éxito a un servomotor provisto de un pistén
con un diametro exterior de 100 mm., un diametro de
75 mm. de la parte del cuerpo y una anchura de la pa-
red anular de 15 mm. EI pistén contiene cuatro cana-
les ciegos para cuatro vastagos de fijacion asegurados
a las caras de los extremos de la carcasa. Con este ser-
vomotor es posible obtener un momento de salida de
130 - 150 nM que es el doble de lo que se obtiene con
un servomotor de disefio similar, pero equipado con
dos vastagos de fijacion. El servomotor del presente
invento se comprobd exhaustivamente y después de
500.000 recorridos no se observaron pérdidas. En un
servomotor de tamafio similar equipado con dos vas-
tagos de fijacion, se observaron pérdidas después de
80.000 recorridos.

Conviene sefalar que el presente invento no se li-
mita a las presentaciones que se describen mas arri-
ba y que los especialistas en la técnica pueden efec-
tuar cambios y modificaciones sin apartarse de las
finalidades y objetivos del presente invento, tal co-
mo se detallan a continuacién en las reivindicaciones
adjuntas.
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A continuacién se relacionan algunas de las mo-
dificaciones que cumplen con las finalidades de las
reivindicaciones adjuntas.

Por ejemplo, no es necesario que el piston rodee al
véstago de funcionamiento. También se puede tener
en cuenta otra posibilidad: que el vastago de funcio-
namiento rodee al piston.

Ademas también es posible que el piston se pueda
activar por ambos extremos.
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La disposicion de los rodillos de leva puede com-
prender mds de dos cojinetes y mds de dos ranuras
helicoidales. En lugar de una ranura que lo atraviese,
se puede practicar otra obertura en el cuerpo periféri-
co del piston para crear una via helicoidal en la que se
pueda introducir el rodillo.

Se pueden utilizar mds de dos vastagos de fijacién
a fin de evitar el desplazamiento giratorio del piston.
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REIVINDICACIONES

1. Servomotor (10) para activar una valvula (18)
provista de una vélvula rotatoria (16), comprendien-
do el mencionado servomotor (10) los siguientes ele-
mentos

Una carcasa tubular (20, 22, 24) definida
por un eje longitudinal, una pared cilindri-
ca periférica (20) y las dos caras de los ex-
tremos opuestos (22, 24), conteniendo la
mencionada carcasa un pistén (28) monta-
do de forma que pueda administrar un mo-
vimiento lineal de recorrido de ida y vuel-
ta a lo largo del eje longitudinal en direc-
cion hacia adelante y hacia atrds entre una
cara de un extremo y la otra cara del ex-
tremo opuesto, estando dicho pistén (28)
definido por una parte del cuerpo perifé-
rico (30) concéntrico a la carcasa (20, 22,
24) y por un primer y un segundo extremo
(32, 34), pudiéndose activar el menciona-
do pistén (28) como minimo desde uno de
los extremos del piston;

un viastago (48, 50), conectado al pistén
(28), rotativo en el eje longitudinal al re-
cibir el movimiento del recorrido de ida y
vuelta del pistén (28), habiéndose adapta-
do dicho viastago (48, 50) para transmitir
el movimiento rotativo a la valvula (16);

una disposicién formada por rodillos de le-
va (56, 58, 60, 62) para convertir el movi-
miento lineal de recorrido de ida y vuelta
en rotacion del vastago (48, 50), compren-
diendo dicha disposicién (56, 58, 60, 62)
un conjunto de rodillos de leva (56, 58, 60)
conectados al vastago (48, 50) y desplaza-
ble a lo largo del recorrido helicoidal (62)
que crea el pistén (28);

dos vistagos (68, 70), como minimo, s6-
lidamente asegurados a una de las caras
de un extremo (24) del cilindro (20, 22,
24) encarados al primer extremo del pis-
tén (28), extendiéndose los mencionados
véstagos (68, 70) en paralelo al eje longi-
tudinal e introduciéndose en los respecti-
vos canales ciegos (64, 60) situados en el
primer extremo del piston a fin de facilitar
el movimiento lineal del recorrido, donde
el servomotor esta dotado de, como mini-
mo, dos vastagos adicionales (76, 78) soli-
damente asegurados a la cara del extremo
opuesto (22) del cilindro (20, 22, 24) enca-
rados al segundo extremo del pistén (32),
extendiéndose dichos vastagos adicionales
(76, 78) en paralelo al eje longitudinal e
introduciéndose en los respectivos cana-
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les ciegos (72, 74) situados en el segun-
do extremo (32) del mencionado pistén a
fin de facilitar el movimiento lineal del
recorrido.

2. Fl servomotor (10) que se define en la reivindi-
cacion 1, en el que dicho piston (28) estd definido por
una parte del cuerpo en forma de copa que lo une a la
carcasa (20, 22, 24) y que facilita que pueda deslizarse
sobre el vastago en funcionamiento (48, 50) durante
el movimiento lineal de recorrido de ida y vuelta.

3. El servomotor (10) que se define en la reivin-
dicacién 2, en el que el mencionado rodillo de levas
(56, 58, 60) comprende como minimo un rodillo (58,
60) activado por un perno con entalladuras cruzadas
(56) asegurado mediante una ranura transversal que
se encuentra en el vdstago (48, 50).

4. El servomotor (10) que se define en la reivindi-
cacién 3, en el que el mencionado recorrido helicoi-
dal (62) incluye, como minimo, una ranura helicoidal
(62) practicada en la parte del cuerpo periférico del
piston.

5. El servomotor (10) que se define en la reivindi-
cacion 4, en el que la mencionada disposicién de rodi-
llos de leva (56, 58, 60, 62) comprende dos cojinetes
(58, 60) y las dos correspondientes ranuras helicoida-
les (62), estando definidas dichas ranuras (62) por el
mismo dngulo helicoidal.

6. El servomotor (10) que se define en la reivindi-
cacioén 5, en el que el mencionado pistén (48, 50) se
puede activar desde el primer extremo para facilitar el
movimiento lineal de recorrido hacia adelante y pro-
visto con un medio de sesgado (46) que actda sobre
el segundo extremo del pistén (32) a fin de facilitar el
movimiento lineal de recorrido hacia atras.

7. El servomotor (10) que se define en la reivindi-
cacion 6, en el que los canales ciegos (64, 66) situados
en el primer extremo del pistén no se comunican con
los canales ciegos (72, 74) situados en el segundo ex-
tremo del pistén (32).

8. El servomotor (10) que se define en la reivin-
dicacién 1, en el que un casquillo (80) estd situado,
como minimo, en uno de los canales ciegos (64, 66,
72, 74) para permitir el contacto por friccién con el
vastago (68, 70, 76, 78) que se introduce en el canal
ciego (64, 66, 72, 74).

9. El servomotor (10) que se define en la reivin-
dicacién 8, en el que el casquillo (80) esta fabricado
con un material de bajo coeficiente de friccion.

10. El servomotor (10) que se define en la reivin-
dicacion 9, en el que el casquillo (80) estd fabricado
con un material pldstico.

11. El servomotor (10) que se define en la reivin-
dicacion 1, en el que los mencionados vastagos de fi-
jacién (68, 70, 76, 78) estan s6lidamente fijados en
las caras de los extremos mediante grabado del mate-
rial que compone las caras de los extremos situados
alrededor de los véstagos.
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Fig. 1
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