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DESCRIPCION
Aparato de conmutacion eléctrica y conjunto de junta de cierre para el mismo
Antecedentes
Campo

El concepto descrito se refiere generalmente a un aparato de conmutacién eléctrica y, mas particularmente, a un
aparato de conmutacién eléctrica tal como un disyuntor. El concepto descrito también se refiere a conjuntos de junta
de cierre para disyuntores.

Informacién de antecedentes

Los aparatos de conmutacién eléctrica, tales como los disyuntores, proporcionan proteccion a los sistemas eléctricos
contra condiciones de fallo eléctrico tales como, por ejemplo, sobrecargas de corriente, cortocircuitos, tensiones
anormales y otras condiciones de fallo. Tipicamente, los disyuntores incluyen un mecanismo operativo que abre los
conjuntos de contacto eléctrico para interrumpir el flujo de corriente a través de los conductores de un sistema eléctrico
en respuesta a tales condiciones de fallo. EI mecanismo operativo se disefia para abrir y cerrar rapidamente contactos
separables. El mecanismo operativo se estructura para bloquearse y, por lo tanto, mantener los contactos en una
configuracién cerrada. Una unidad de disparo se estructura para detectar condiciones de sobrecorriente. Cuando se
detecta una condicién de sobrecorriente, la unidad de disparo libera el pestillo del mecanismo operativo, lo que permite
que los elementos de desviacion desvien el mecanismo operativo y los contactos hacia una configuracién abierta.
Generalmente, a un disyuntor se le asigna un tamafio y un valor de “resistencia”. El tamafio del disyuntor esta
sustancialmente relacionado con el tamafio del conjunto o marco de carcasa del disyuntor. El valor de resistencia del
disyuntor implica un equilibrio entre las fuerzas de descarga generadas por las corrientes eléctricas que fluyen en el
disyuntor y las fuerzas de contacto generadas en el conductor movil por el mecanismo operativo.

Muchos disyuntores de baja tensidon emplean una carcasa moldeada que tiene dos partes, una primera mitad o parte
frontal (p. ej., una cubierta moldeada) y una segunda mitad o parte posterior (p. ej., una base moldeada). El mecanismo
operativo de dichos disyuntores se monta frecuentemente en la parte frontal de la carcasa y, tipicamente, incluye una
manija y/o botén(es) de operacién que, en un extremo, es(son) accesible(s) desde el exterior de la carcasa moldeada
y, en el otro extremo, se acopla(n) a un eje polar giratorio. Los conjuntos de contacto eléctrico, que también se disponen
dentro de la carcasa moldeada, generalmente comprenden un conjunto de conductor que incluye un conjunto de
contacto mévil que tiene una pluralidad de contactos méviles, y un conjunto de contacto fijo que tiene una pluralidad
de contactos fijos correspondientes. El conjunto de contacto moévil se conecta eléctricamente a un conductor
generalmente rigido del conjunto de conductor mediante conductores flexibles, comunmente denominados
derivaciones. El conjunto de contacto mévil incluye una pluralidad de brazos o dedos de contacto méviles, cada uno
de los cuales lleva uno de los contactos moéviles y se acopla de manera pivotante a un soporte de brazo de contacto.
El soporte de brazo de contacto gira mediante una protuberancia o brazo en el eje polar del mecanismo operativo del
disyuntor para mover los contactos moviles entre una primera posicion abierta (no mostrada), en donde los contactos
moviles no se acoplan ni se ponen en comunicacién eléctrica con los contactos fijos correspondientes, y una segunda
posicion cerrada (el brazo 58D de contacto, descrito a continuacién, se muestra en la segunda posicién de la Figura
1), en donde los contactos moviles se acoplan y se ponen en comunicacién eléctrica con los contactos fijos
correspondientes. El soporte de brazo de contacto incluye un conjunto de resorte de contacto estructurado para desviar
los dedos del conjunto de contacto mévil contra los contactos fijos del conjunto de contacto fijo con el fin de
proporcionar y mantener la presion de contacto cuando el disyuntor esta cerrado y para adaptarse al desgaste.

Las derivaciones tipicamente comprenden cables de cobre o cintas de cobre en capas, y se solidifican en sus extremos
mediante calor y presion y, a continuacion, se sueldan al conductor rigido en un extremo y a los brazos de contacto
del conjunto de contacto mévil en el extremo opuesto. Una de las desventajas asociadas a las derivaciones conocidas
de tipo cable metdlico o trenzado es que no encajan bien dentro del espacio limitado que esta disponible entre los
brazos de contacto adyacentes del conjunto de contacto movil. Especificamente, el cuerpo de dichas derivaciones
tiende a expandirse hacia afuera y ocupar una anchura mayor que la del dedo, interfiriendo asi con las estructuras
adyacentes. Los cables metdlicos también tienden a agruparse durante eventos de cortocircuito, lo que inhibe la
flexibilidad del conjunto. Esto es problematico en vista del movimiento compuesto que experimentan los dedos como
resultado de los bien conocidos esquemas de arco “talén y puntera” y/o “soplado” que comunmente se emplean en
los disyuntores de baja tensién. Ver, p. €]., la patente estadounidense n.2 6.005.206.

Para adaptarse al movimiento del dedo de contacto durante la separacion de un contacto fijo, tipicamente se dispone
una derivacion alargada en forma de “S” para usar, es decir, en una “forma de uso”. Es decir, tal como se usa en la
presente memoria, una “forma de uso” es la forma general de la derivacion, en contraposicion, por ejemplo, a la forma
de seccion transversal de una derivacién antes de un evento de sobrecorriente. Esta también se puede identificar
como “forma en reposo”. En un aparato de conmutacion eléctrica que tiene un valor de resistencia mayor, p. €j., un
disyuntor estructurado para una tensidon mas alta, las derivaciones alargadas crean campos magnéticos durante un
evento de sobrecorriente. Estos campos magnéticos provenientes de las derivaciones adyacentes, asi como el

2



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2977968 T3

movimiento provocado por el mecanismo operativo, hacen que la derivacién cambie rapidamente de forma en una
deflexiébn compuesta extrema o, coloquialmente, en una “ondulacion” extrema, durante un evento de sobrecorriente.
Este movimiento hace que la derivacion se desgaste y crea fuerzas incontrolables que afectan al soporte y a los brazos
de contacto.

Las derivaciones de tipo cinta en capas también presentan una serie de desventajas Unicas. Entre ellas esta el hecho
de que tipicamente tienen forma de V, por lo que tienen una Unica curva relativamente pronunciada que crea de
manera indeseable un area de concentracién de tensiones. Esta forma de V también consume una cantidad sustancial
de valioso espacio dentro de la carcasa moldeada del disyuntor.

Por lo tanto, existe un problema con el tamafio y la configuracion, incluida la forma de uso, de las derivaciones. Es
decir, las cargas en derivacion no se aislan de los brazos de contacto del conjunto de contacto mévil, y las derivaciones
mas largas se someten a una deflexién compuesta extrema.

Ademas, cuando una corriente pasa a través de las derivaciones, las derivaciones tienen un campo magnético que
produce fuerzas que actlian sobre otros elementos de los conjuntos de contacto eléctrico. Estos campos magnéticos
y las fuerzas correspondientes son variables debido a la configuracion variable de las derivaciones, es decir, cuando
los cables también tienden a agruparse durante los eventos de cortocircuito. Esto es una desventaja, ya que las fuerzas
variables mejoran o debilitan las fuerzas de apertura creadas por el mecanismo operativo. Es decir, tener un
mecanismo operativo que tenga caracteristicas de apertura variables es una desventaja.

Una mejora relacionada con los conjuntos de contacto eléctrico es el uso de un conjunto de junta de cierre. Un conjunto
de junta de cierre elimina las derivaciones al incluir un conductor ranurado que tiene un miembro bifurcado, tal como
un yugo, que soporta un miembro de eje. El brazo de contacto del conjunto de contacto movil se dispone de forma
giratoria sobre el eje. El yugo se desvia lateralmente contra el brazo de contacto del conjunto de contacto mévil, es
decir, el yugo sostiene firmemente el brazo de contacto del conjunto de contacto mévil o “sujeta” el brazo de contacto
del conjunto de contacto mévil. La desviacion lateral crea un par en el brazo de contacto del conjunto de contacto mévil
que resiste a la rotacién. El conductor ranurado se acopla al conjunto de conductor. Por lo tanto, la electricidad fluye
a través del conjunto de conductor, el conductor ranurado y el brazo de contacto del conjunto de contacto mévil antes
de alcanzar el contacto moévil. Ver, p. €j., la patente estadounidense n.? 4.245.203. En esta configuracion, la rotacién
del brazo de contacto esta influenciada, en parte, por la presién lateral o el par aplicado al brazo de contacto por el
conductor ranurado. Cabe sefialar que, en esta configuracién, el par de desviacion lateral se crea por friccion. Como
la friccion se ve afectada por el area de superficie de contacto en el yugo y los brazos de contacto del conjunto de
contacto mévil, las tolerancias de fabricacién y otros factores afectan al par. Es decir, el nivel de control del equilibrio
del par podria mejorarse.

En esta configuracion, el conjunto de contacto mévil esta limitado a un maximo de dos brazos de contacto. Es decir,
la desviacion lateral aplicada por el yugo debe aplicar una desviacion de manera controlada a los brazos de contacto
del conjunto de contacto movil para controlar las caracteristicas de apertura de golpe de cada brazo. Esto solo es
posible con una configuraciéon de dos brazos porque el par aplicado por un yugo a un brazo de contacto medio, es
decir, un brazo de contacto entre otros dos brazos de contacto, no puede controlarse. Es decir, debido a que los dedos
tipicamente tienen la misma geometria, es decir, la misma forma, y giran alrededor del mismo eje, el area de contacto
entre la superficie adyacente de cada dedo puede ser grande o pequefia. Es decir, el “area de contacto” es variable
debido a la rugosidad/suavidad de cada superficie, lo que resulta en un nimero diferente de puntos de contacto en
cada superficie, la deformacién de los dedos de contacto y otros factores que afectan al area total en contacto real en
la superficie lateral de cada dedo de contacto. Esta superficie de contacto variable crea una diferencia en el coeficiente
de friccion de las superficies y variaciones en el coeficiente de friccién sobre la superficie lateral de un solo dedo de
contacto. Por lo tanto, cuando los dedos de contacto se comprimen lateralmente, cada dedo esta sujeto a un par
variable debido a las diferencias de friccion. En una configuracion de dos dedos, cada dedo esta sujeto a la friccion
creada por el yugo, que debido al area de contacto mas pequeria es insignificante en relacién con el area de contacto
de la superficie lateral mas grande y el area de contacto de la superficie lateral. Cuando hay dos dedos de contacto,
la friccidon que actla sobre el area de contacto de la superficie lateral es la misma porgue es la misma area de contacto
de la superficie lateral. Es decir, por definicién, el area de contacto de la superficie lateral de un primer brazo de
contacto dispuesto contra un segundo brazo de contacto es la misma que el area de contacto de la superficie lateral
de ese segundo brazo de contacto dispuesto contra ese primer brazo de contacto.

Esto no es cierto en el caso de una pila de tres 0 mas brazos de contacto. A modo de analogia, imaginese un
ensamblaje de tres 0 mas placas de papel en una pila con un eje central a través de la pila. Dependiendo de cémo se
ensamblen, la planitud o falta de planitud crea mas o menos friccion entre las placas adyacentes. Si se aplicara una
fuerza de rotacion igual a cada placa, las placas girarian a velocidades diferentes debido a las diferencias de friccién
entre las placas adyacentes. Esto también se aplica a los brazos de contacto.

Esto es una desventaja porque la clasificacion, es decir, el valor de resistencia o el tamafio del disyuntor, se ve limitada
por el tamafio de los brazos de contacto del conjunto de contacto mévil. Es decir, para una clasificacién mas alta, se
debe aumentar el tamafio de los brazos de contacto del conjunto de contacto mévil y, por lo tanto, el tamafio del
disyuntor.



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2977968 T3

Por lo tanto, existe un problema con el tamafio y la configuracion de los conjuntos de junta de cierre. Como se indicé
anteriormente, el nivel de control del equilibrio del par podria mejorarse y al mismo tiempo adaptarse a las tolerancias
de fabricacion. Ademas, el nimero limitado de brazos de contacto del conjunto de contacto mévil que permiten los
conjuntos de junta de cierre actuales es un problema.

Un aparato de conmutacion eléctrica con un valor de resistencia mas alto puede incluir elementos tanto de un conjunto
de contacto mévil como de un conjunto de junta de cierre. Es decir, un disyuntor de aire se estructura para soportar
mayores corrientes y, por lo tanto, permitir que los disyuntores aguas abajo se abran durante un evento de
sobrecorriente relativamente menos intenso. Por lo tanto, a modo de ejemplo, es posible que se corte el suministro
eléctrico en una sola habitacién de un hospital, pero no en toda el ala del hospital. Durante un evento de sobrecorriente
relativamente mas intenso, el disyuntor de aire se abrird. Ademas, durante un evento de sobrecorriente de este tipo,
es mejor que el disyuntor de aire se abra lo mas rapido posible. Esto se logra haciendo que varios dedos en un conjunto
de junta de cierre del disyuntor de aire “se abran de golpe™, es decir, giren rapidamente, en respuesta a un campo
magnético generado por la condicion de sobrecorriente. Ademas, en respuesta a que una unidad de disparo detecte
la misma condicién de sobrecorriente, se accionara el mecanismo operativo del disyuntor de aire y alejara todo el
conjunto de junta de cierre del disyuntor de aire de los contactos fijos. Por lo tanto, los brazos de contacto del conjunto
de contacto mévil se “abren de golpe” primero y, a continuacién, todo el conjunto de junta de cierre se aleja de los
contactos fijos. Debido a que el conjunto de junta de cierre no se fija al conductor, el conjunto de contacto mévil incluia
derivaciones para acoplar y proporcionar comunicacion eléctrica entre el conductor y el conjunto de junta de cierre. En
vista de la tensién mas alta para la que esta clasificado un disyuntor de aire, aumenta la cantidad de “ondulacién™ que
experimenta una derivaciéon durante una condiciéon de sobrecorriente. Es decir, un disyuntor de aire que utilice un
conjunto de junta de cierre mévil esta sujeto a los problemas tanto de los conjuntos de junta de cierre como de las
derivaciones indicados anteriormente.

Por lo tanto, se necesitan elementos del conjunto de contacto mévil (p. €j., derivaciones) que resuelvan los problemas
indicados anteriormente. Existe una necesidad adicional de elementos del conjunto de contacto movil (p. €j., un
conjunto de junta de cierre) que resuelvan los problemas indicados anteriormente. En consecuencia, hay margen de
mejora de los conjuntos de conductor para aparatos de conmutacion eléctrica tales como, por ejemplo, los disyuntores
de aire.

Ademas, se hace referencia al documento US-2008 088 394 A1, relacionado con un conjunto de resorte de contacto
para un aparato de conmutacién eléctrica que incluye un conjunto de contacto mévil y un conjunto de contacto fijo que
tiene contactos eléctricos fijos. El conjunto de contacto mévil incluye un conjunto de soporte y brazos de contacto mévil
acoplados de manera pivotante al conjunto de soporte y que llevan contactos eléctricos moéviles. El conjunto de resorte
de contacto incluye un primer miembro de carcasa del resorte de contacto, un segundo miembro de carcasa del resorte
de contacto acoplado y dispuesto opuesto al primer miembro de carcasa del resorte de contacto, una guia de resorte
dispuesta entre y acoplada a al menos uno del primer y segundo miembro de carcasa del resorte de contacto e incluye
orificios de resorte, resortes recibidos en los orificios de resorte y deslizadores acoplados a los resortes. Los resortes
y deslizadores desvian individualmente los brazos de contacto mévil y los contactos eléctricos méviles hacia el
enganche con los contactos eléctricos fijos correspondientes.

Resumen

El concepto descrito y reivindicado aborda los problemas y necesidades indicados anteriormente al proporcionar un
conjunto de contacto moévil para un aparato de conmutacion eléctrica tal como se expone en la reivindicacién 1. Se
describen otras realizaciones, entre otras cosas, en las reivindicaciones dependientes. El conjunto de contacto mévil
incluye varias derivaciones y un conjunto de carro que incluye dos paredes laterales y un conjunto de brazo de
contacto. Las paredes laterales del conjunto de carro se disponen en una relacién separada. El conjunto de brazo de
contacto incluye una pluralidad de brazos de contacto, varios miembros de aislamiento, varios contactos méviles y un
eje. Cada brazo de contacto define una abertura. Un contacto mévil se dispone en cada brazo de contacto. Cada brazo
de contacto se acopla de forma giratoria al eje, extendiéndose el eje a través de la abertura del brazo de contacto.
Cada miembro de aislamiento se dispone adyacente a al menos un brazo de contacto. Cada miembro de aislamiento
se acopla y se pone en comunicacion eléctrica con el brazo de contacto adyacente. Las derivaciones se acoplan a, y
se ponen en comunicacién eléctrica con, los miembros de aislamiento. En esta configuracion, el area de cada brazo
de contacto que se engancha por friccién a otro elemento se limita al miembro de aislamiento. Esta fuerza de friccion
generada por el area de contacto mas pequefia puede controlarse mas facilmente. Ademas, en esta configuracion,
ninguna derivacién se engancha operativamente a un brazo de contacto.

Breve descripcion de los dibujos

Se puede conseguir entender completamente el concepto descrito gracias a la siguiente descripcién de las
realizaciones preferidas al leerse junto con los dibujos adjuntos en los que:

la Figura 1 es una vista en seccion parcialmente despiezada de un disyuntor, segun una realizacién no limitante del
concepto descrito, que muestra la cubierta de forma simplificada;
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la Figura 2 es una vista ampliada de una porcién de un conjunto de contacto movil;

la Figura 3 es una vista isométrica del conjunto de contacto movil;

la Figura 4 es una vista isométrica despiezada del conjunto de contacto moévil de la Figura 3;
la Figura 5 es una vista en alzado lateral del conjunto de contacto mévil de la Figura 4;

la Figura 6 es una vista en seccion tomada a lo largo de la linea 6-6 de la Figura 5;

la Figura 7 es una vista en seccion tomada a lo largo de la linea 7-7 de la Figura 5;

la Figura 8 es una vista isométrica de un conjunto de brazo de contacto;

la Figura 9A es una vista en seccién de un conjunto de brazo de contacto segln una realizacion; la Figura 9B es una
vista en seccion de un conjunto de brazo de contacto segun otra realizacion; la Figura 9C es una vista en seccién de
un conjunto de brazo de contacto segun otra realizacién no cubierta por la presente invencion;

las Figuras 10A, 10B, 10C y 10D son vistas isométricas, en planta superior, en alzado lateral y en planta inferior,
respectivamente, de un primer miembro de aislamiento; y

las Figuras 11A, 11B, 11C y 11D son vistas isométricas, en planta superior, en alzado lateral y en planta inferior,
respectivamente, de un segundo miembro de aislamiento.

Descripcion de las realizaciones preferidas

Las expresiones de direccion usadas en la presente memoria, tales como, por ejemplo, en sentido de las agujas del
reloj, en sentido contrario a las agujas del reloj, izquierda, derecha, superior, inferior, hacia arriba, hacia abajo y
derivados de las mismas, se refieren a la orientacion de los elementos mostrados en los dibujos y no son limitativas
de las reivindicaciones, a menos que se especifique expresamente en la presente memoria.

Tal como se usa en la presente memoria, la forma en singular de “uno”, “una” y “el/la” incluye referencias al plural
salvo que el contexto determine claramente lo contrario.

Tal como se usa en |la presente memoria, la palabra “unitario” significa que se crea un componente como una pieza o
unidad individual. Es decir, un componente que incluye piezas que se crean por separado y después se acoplan entre
si como una unidad no es un componente o cuerpo “unitario”. Ademas, tal como se usa en la presente memoria, las
porciones o elementos de un cuerpo “unitario” estan “acoplados”™ entre si.

Tal como se usa en la presente memoria, un “conjunto de acoplamiento” incluye dos o mas acoplamientos o
componentes de acoplamiento. Los componentes de un acoplamiento o conjunto de acoplamiento no forman parte
generalmente del mismo elemento o de otro componente. Como tal, puede que en la siguiente descripcién no se
describan al mismo tiempo los componentes de un “conjunto de acoplamiento™.

Tal como se usa en la presente memoria, un “acoplamiento” o “componente(s) de acoplamiento” es uno o mas
componentes de un conjunto de acoplamiento. Es decir, un conjunto de acoplamiento incluye al menos dos
componentes que estan estructurados para acoplarse entre si. Se entiende que los componentes de un conjunto de
acoplamiento son compatibles entre si. Por ejemplo, en un conjunto de acoplamiento, si un componente de
acoplamiento es un receptaculo a presion, el otro componente de acoplamiento es un saliente a presién o, si un
componente de acoplamiento es un perno, el otro componente de acoplamiento es una tuerca. Se entiende, ademas,
que una abertura o conducto a través del cual se extiende otro componente de acoplamiento también es un
componente de acoplamiento.

Tal como se usa en la presente memoria, la afirmacion de que dos o mas partes o componentes se “acoplan” significa
que las partes se unen o funcionan juntas, ya sea directa o indirectamente, es decir, a través de una o mas partes o
componentes intermedios, siempre y cuando se produzca una conexién. Tal como se usa en la presente memoria,
“acoplados directamente™ significa que dos elementos estan directamente en contacto entre si. Tal como se usa en la
presente memoria, “acoplados de forma fija” o “fijos” significa que dos componentes estan acoplados para moverse
como una unidad al tiempo que mantienen una orientacion constante uno en relacién con otro. Por tanto, cuando dos
elementos estan acoplados, todas las partes de esos elementos estan acopladas. Sin embargo, una descripcion de
una porcién especifica de un primer elemento acoplado a un segundo elemento, p. €j., un primer extremo de eje
acoplado a una primera rueda, significa que la porcién especifica del primer elemento esta dispuesta mas cerca del
segundo elemento con respecto a las otras porciones del mismo. Ademas, un primer objeto apoyado sobre un segundo
objeto, que se mantiene en su sitio Unicamente por la gravedad, no esta “acoplado™ al segundo objeto a menos que
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el primer objeto esté conectado de otro modo al segundo objeto. Es decir, por ejemplo, un libro sobre una mesa no
esta acoplado a la misma, pero un libro pegado a una mesa esté acoplado a la misma.

Tal como se usa en la presente memoria, “acoplado temporalmente” significa que dos componentes se acoplan de
una manera que permite que los componentes se desacoplen facilmente sin dafiar los componentes. Por ejemplo, los
elementos que se acoplan mediante un acoplamiento de tuerca/perno se “acoplan temporalmente”, mientras que los
elementos que se sueldan entre si no lo hacen.

Tal como se usa en la presente memoria, la afirmacién de que dos o mas partes o componentes “se enganchan” entre
si significa que los elementos ejercen una fuerza o desviacién uno contra el otro, ya sea directamente o a través de
uno o mas elementos o componentes intermedios.

Tal como se usa en la presente memoria, “engancharse operativamente” significa “engancharse y moverse”. Es decir,
cuando “engancharse operativamente” se usa en relacién con un primer componente que esta estructurado para
mover un segundo componente movil o rotatorio, significa que el primer componente aplica una fuerza suficiente para
hacer que el segundo componente se mueva. Por ejemplo, un destornillador puede ponerse en contacto con un tornillo.
Cuando no se aplica ninguna fuerza al destornillador, el destornillador esta simplemente “acoplado™ al tornillo. Si se
aplica una fuerza axial al destornillador, el destornillador se presiona contra el tornillo y “se engancha” con el tornillo;
sin embargo, cuando se aplica una fuerza de rotacién al destornillador, el destornillador “se engancha operativamente™
con el tornillo y hace que el tornillo rote. Tal como se usa en la presente memoria, “engancharse operativamente”
significa “engancharse y mantenerse en una posicién seleccionada”. Es decir, un resorte comprimido mantenido en
su lugar por un pestillo esta “enganchado operativamente™ por el pestillo porque el pestillo mantiene el resorte en un
estado comprimido.

Tal como se usa en la presente memoria, el término “varios” significa uno o un entero mayor de uno (es decir, una
pluralidad).

Tal como se usa en la presente memoria, “asociados” significa que los elementos forman parte del mismo conjunto
y/o que funcionan juntos o actlian el uno sobre el otro o entre si de algin modo. Por ejemplo, un automoévil tiene cuatro
neumaticos y cuatro tapacubos. Aunque todos los elementos estén acoplados como parte del automovil, se entiende
que cada tapacubos esta “asociado” a un neumatico especifico.

Tal como se usa en la presente memoria, “corresponder” indica que dos componentes estructurales se dimensionan
y se conforman para ser similares entre si y que pueden acoplarse con una cantidad minima de friccién. Por lo tanto,
una abertura que “corresponde” a un miembro esta dimensionada para ser ligeramente mas grande que el miembro
para que el miembro pueda pasar por la abertura con una cantidad minima de friccion. Esta definicion se modifica si
los dos componentes han de ajustarse “sin holgura™ entre si 0 “corresponderse sin holgura”. En esa situacion, la
diferencia entre el tamafio de los componentes es alin mas pequefia, por lo que la cantidad de friccién aumenta. Si el
elemento que define la abertura y/o el componente insertado en la abertura es de un material deformable o
comprimible, la abertura puede ser incluso ligeramente mas pequefia que el componente que se inserta en la abertura.
Esta definicién se modifica adicionalmente si los dos componentes han de “corresponderse sustancialmente”.
“Corresponderse sustancialmente” significa que el tamafio de la abertura es muy proximo al tamafio del elemento
insertado en la misma; es decir, no tan préximo como para provocar una friccion sustancial, como con un ajuste sin
holgura, sino con mas contacto y friccidbn que un “ajuste correspondiente”, es decir, un ajuste “ligeramente mas
grande”. Ademas, con respecto a una superficie formada por dos 0 mas elementos, una forma “correspondiente”
significa que las caracteristicas de superficie, p. €j., la curvatura, son similares.

Tal como se usa en la presente memoria, “estructurado para [verbo] o ‘ser un [X]™ significa que el elemento o conjunto
identificado tiene una estructura que esta conformada, dimensionada, dispuesta, acoplada y/o configurada para
realizar el verbo identificado o para ser lo que se identifica en la frase de infinitivo. Por ejemplo, un miembro que “esta
estructurado para moverse” esta acoplado de manera movil a otro elemento e incluye elementos que hacen que el
miembro se mueva o el miembro esta configurado de otro modo para moverse en respuesta a otros elementos o
conjuntos. Como tal, tal como se usa en la presente memoria, “estructurado para [verbo] o ‘ser un [X]” indica una
estructura y no una funcién. Ademas, tal como se usa en la presente memoria, “estructurado para [verbo] o ‘ser un
[X]™ significa que el elemento o conjunto identificado esta previsto para, y esta disefiado para, realizar el verbo
identificado o ser un [X]. Por lo tanto, un elemento que solo es “capaz” posiblemente de realizar el verbo identificado,
pero que no esta previsto para, y no esta disefiado para, realizar el verbo identificado no esta “estructurado para
[verbo] o ‘serun [X]™.

Tal como se usa en la presente memoria, una “trayectoria” o “trayectoria de desplazamiento” es el espacio a través
del cual se mueve un elemento cuando esta en movimiento.

Tal como se usa en la presente memoria, y con referencia a un conjunto de junta de cierre, “flotar” o “acoplarse de
manera flotante” significa que los elementos que se acoplan de forma giratoria a un eje no estan sujetos a ninguna
compresion lateral y/o enganche por parte de la pared lateral de un carro, que los elementos que se acoplan de forma
giratoria a un eje pueden desplazarse longitudinalmente sobre el eje y que cualquier friccién creada por las fuerzas de
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compresién genera una “friccion sustancialmente equivalente”. Es decir, cada brazo de contacto dispuesto de forma
giratoria en el mismo eje esta expuesto sustancialmente a las mismas fuerzas de friccion. Se entiende que las fuerzas
de friccién a las que se expone un brazo de contacto se crean sustancialmente mediante el enganche (es decir, la
desviacién) en los lados laterales del brazo de contacto. Se entiende que los expertos en la técnica entienden como
controlar la friccion en los lados laterales del brazo de contacto. Como ejemplo, un primer brazo de contacto puede
tener superficies de contacto lateral relativamente pequefias con un coeficiente de friccion relativamente mayor con
los elementos adyacentes, mientras que un segundo brazo de contacto puede tener superficies de contacto lateral
relativamente grandes con un coeficiente de friccién relativamente mas bajo; si la friccidn generada en el primer y
segundo brazo de contacto es generalmente equivalente, entonces el primer y segundo brazo de contacto se someten
a una “friccién sustancialmente equivalente” y “flotan” en el eje.

Tal como se usa en la presente memoria, una “friccién reducida” es la friccidon creada por un elemento que se
engancha y gira contra un “area de enganche reducida”. Tal como se usa en la presente memoria, un “area de
enganche reducida” significa un area entre aproximadamente el 1 % y el 85 % del area de superficie de una de las
superficies laterales 166, 168 del cuerpo del brazo de contacto. Tal como se usa en la presente memoria, una “friccién
muy reducida” es la friccidbn creada por un elemento que se engancha y gira contra un “area de enganche muy
reducida”. Tal como se usa en la presente memoria, un “area de enganche muy reducida” significa un area entre
aproximadamente el 1 % y el 50 % del area de superficie total de las superficies laterales 166, 168 del cuerpo del
brazo de contacto. Tal como se usa en la presente memoria, una “friccion extremadamente reducida” es la friccion
creada por un elemento que se engancha y gira contra un “area de enganche extremadamente reducida”. Tal como
se usa en la presente memoria, un “area de enganche extremadamente reducida” significa un area entre
aproximadamente el 1 % y el 15 % del area de superficie total de las superficies laterales 166, 168 del cuerpo del
brazo de contacto.

Tal como se usa en la presente memoria, y con referencia a un conjunto de junta de cierre, “libremente” cuando se
usa para modificar “flotar” o “acoplarse de manera flotante” significa, ademas de “flotar” como se definid
anteriormente, que los elementos dispuestos de manera giratoria sobre un eje no estan sujetos a ninguna fuerza de
friccion sustancial alrededor del eje. Dicho alternativamente, cuando un elemento define una abertura que corresponde
al eje, 0 es mas grande que el gje, la friccion minima no es sustancial y el elemento “flota libremente” sobre el gje.

Tal como se usa en la presente memoria, y con referencia a un conjunto de junta de cierre, “completamente” cuando
se usa para modificar “flotacién” o “acoplado de manera flotante™ significa que los elementos giratorios acoplados a
un eje pueden moverse longitudinalmente a lo largo de practicamente toda la longitud del eje. Es decir, cada elemento
no puede moverse sustancialmente a lo largo de toda la longitud del eje, pero colectivamente, los elementos no estan
limitados para moverse sustancialmente a lo largo de toda la longitud del eje por una construccién tal como, pero sin
limitarse a, una pestafia dispuesta en la porcion media del eje.

Tal como se usa en la presente memoria, y con referencia a un conjunto de junta de cierre, “parcialmente” cuando se
usa para modificar “flotacion” o “acoplado de manera flotante” significa que los elementos giratorios acoplados a un
eje pueden no moverse longitudinalmente a lo largo de practicamente toda la longitud del eje. Es decir, los elementos
estan limitados para moverse sustancialmente a lo largo de toda la longitud del eje por una construccién tal como,
pero sin limitarse a, una pestafia dispuesta en la porcion media del eje. Los elementos dispuestos a un lado de, o
entre, la(s) construccién(es) limitadora(s) pueden moverse sobre la porcion del eje hacia ese lado de, o entre, la(s)
construccién(es) limitadora(s). Como antes, esto no significa que cada elemento dispuesto a un lado de, o entre, la(s
construccién(es) limitadora(s) pueda moverse sobre la porcién del eje a ese lado de, o entre, la(s) construccion(es
limitadora(s), sino mas bien, colectivamente, el grupo de elementos dispuestos a un lado de, o entre, la(s
construccién(es) limitadora(s) puede moverse sobre la porcién del eje a ese lado de, o entre, la(s) construccion(es
limitadora(s).

et

Las Figuras 1 y 2 muestran un aparato 10 de conmutacién eléctrica, que en una realizacion ilustrativa es un disyuntor
11 de aire, que incluye un conjunto 12 de carcasa, un conjunto 20 de conductor, una unidad 22 de disparo (mostrada
esqguematicamente) y un mecanismo operativo 24 (Figura 5, mostrado esquematicamente). El conjunto 12 de carcasa
incluye una primera mitad o parte frontal 14 (p. ej., una cubierta moldeada) y una segunda mitad o parte posterior 16
(p. €. una base moldeada) que, cuando se unen, definen un espacio 18 sustancialmente cerrado. El conjunto 20 de
conductor, la unidad 22 de disparo y el mecanismo operativo 24 se disponen sustancialmente en el espacio 18 cerrado
del conjunto de carcasa.

El conjunto 20 de conductor incluye varios conjuntos 30 de polo (se muestra uno). Es decir, hay un conjunto similar de
elementos conductores para cada polo del disyuntor 11 de aire. Como los conjuntos 30 de polo son similares, solo se
describira uno. Cada conjunto 30 de polo incluye un conductor 32 de linea (mostrado esquematicamente), un conjunto
40 de contacto y un conductor 34 de carga (mostrado esquematicamente). Cada uno del conductor 32 de linea y el
conductor 34 de carga incluye un terminal externo (no mostrado) estructurado para acoplarse a una linea o carga,
respectivamente.

Cada conjunto 40 de contacto incluye un contacto 42 fijo y un conjunto 50 de contacto moévil. El contacto 42 fijo, en
una realizacién ilustrativa, se acopla, se acopla directamente o se fija al conductor 32 de linea. El conjunto 50 de
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contacto moévil incluye varios contactos 60 méviles, que se describen a continuacion, que se estructuran para moverse
entre una primera posicion abierta, en donde los contactos 60 méviles no se acoplan al contacto 42 fijo y no se ponen
en comunicacion eléctrica con este, y una segunda posicién cerrada, en donde los contactos 60 méviles se acoplan
al contacto 42 fijo y se ponen en comunicacion eléctrica con este. Se entiende que el mecanismo operativo 24 se
estructura para mover los contactos 60 méviles entre las dos posiciones, ya sea manualmente o para mover los
contactos 60 moviles desde la segunda posicién a la primera posicién en respuesta a un accionamiento por parte de
la unidad de disparo. Ademas, los contactos 60 méviles se estructuran para “abrirse de golpe” en respuesta a una
condicion de sobrecorriente, como se describe a continuacion.

En una realizacion ilustrativa, cada conjunto 50 de contacto moévil incluye un conjunto 52 de carro, varias derivaciones
54, varios miembros 56 de aislamiento, varios brazos 58 de contacto, varios contactos 60 méviles, un conjunto 62 de
eje y un conjunto 64 de desviacién. Ademas, tal como se usa en la presente memoria, la combinacién del nimero de
derivaciones 54, el nUmero de miembros 56 de aislamiento, el nimero de brazos 58 de contacto, el nimero de
contactos 60 moéviles y el conjunto 62 de eje se identificara como el conjunto 65 de brazo de contacto (Figura 8).
Ademas, los elementos que se acoplan de forma giratoria al conjunto 62 de eje se identifican colectivamente en lo
sucesivo como los “elementos giratorios” 66. Es decir, tal como se usa en la presente memoria, los “elementos
giratorios™ 66 incluyen los elementos 56 de aislamiento y los brazos 58 de contacto, asi como cualquier separador
medio 63, descrito a continuacién como parte del conjunto 62 de eje.

En una realizacién ilustrativa, el conjunto 52 de carro se fabrica a partir de acero, mientras que el numero de
derivaciones 54, el nimero de miembros 56 de aislamiento, el nimero de brazos 58 de contacto y el nimero de
contactos 60 méviles se fabrican a partir de cobre u otro metal mas conductor que el acero.

En general, y como se describe en detalle a continuacién, los elementos 66 giratorios se acoplan de manera flotante,
o libremente y de manera flotante, al conjunto 62 de ejes. Por lo tanto, el conjunto 65 de brazo de contacto se acopla
de manera flotante, o libremente y de manera flotante, al conjunto 52 de carro. Es decir, los brazos 58 de contacto
generan una “friccién sustancialmente equivalente” durante la rotacién. Ademas, en una realizacién ilustrativa, los
brazos 58 de contacto se comprimen en el conjunto 62 de eje mediante un dispositivo 67 de compresion. En una
realizacion ilustrativa, el dispositivo 67 de compresion es una serie de arandelas Belleville 204, que se explican a
continuacién. Los elementos que se enganchan a los brazos 58 de contacto, por accién del dispositivo 67 de
compresioén, y que lo incluyen, tienen cada uno un area de enganche reducida, un area de enganche muy reducida o
un area de enganche extremadamente reducida. En esta configuracion, las fuerzas de friccidn son controlables, lo que
resuelve los problemas indicados anteriormente.

En una realizacién ilustrativa, como se muestra en las Figuras 3 y 4, el conjunto 52 de carro incluye dos paredes
laterales; una primera pared lateral 70 y una segunda pared lateral 74, y varios separadores 76. Cada pared lateral
70, 74 del conjunto de carro incluye una superficie lateral interior 71, 73, respectivamente. Los separadores 76 se
estructuran para mantener, y lo hacen, las paredes laterales 70, 74 del conjunto de carro en una relacion separada.
En una realizacién ilustrativa, las paredes laterales 70, 74 del conjunto de carro definen un punto 78 de pivote y un
acoplamiento 80 del mecanismo operativo. El punto 78 de pivote del conjunto de carro incluye, en una realizacion
ilustrativa, una orejeta 82 circular que se extiende desde cada pared lateral 70, 74 del conjunto de carro. La orejeta 82
del punto de pivote de cada conjunto de carro se estructura para acoplarse de forma giratoria al conjunto 12 de carcasa.
El acoplamiento 80 del mecanismo operativo del conjunto de carro se separa, en una realizacion ilustrativa, del punto
78 de pivote del conjunto de carro. En esta configuracién, cuando se acciona el mecanismo operativo 24, el conjunto
52 de carro gira alrededor del punto 78 de pivote del conjunto de carro. Cada una de las paredes laterales 70, 74 del
conjunto de carro define ademas una serie de aberturas 85 de montaje para los separadores 76 y el conjunto 64 de
desviacion.

Cada una de las paredes laterales 70, 74 del conjunto de carro define ademas una abertura 84 para eje. Cada abertura
84 para eje es generalmente circular. Cuando las paredes laterales 70, 74 del conjunto de carro se ensamblan y se
disponen en una relacién separada, las aberturas 84 para eje se alinean. Hay al menos tres variaciones del conjunto
62 de eje que se acoplan a las paredes laterales 70, 74 del conjunto de carro. Es decir, el conjunto 62 de eje se acopla
a las paredes laterales 70, 74 del conjunto de carro en las aberturas 84 para eje alineadas, pero, en una realizacion,
el conjunto 64 de desviacion del conjunto 62 de eje, que se explica a continuacién, se dispone dentro de las aberturas
84 para eje. En otra realizacién, el conjunto 64 de desviacién del conjunto 62 de eje se dispone dentro y contra las
paredes laterales 70, 74 del conjunto de carro. En ambas configuraciones, el conjunto 62 de eje se acopla de forma
giratoria a las paredes laterales 70, 74 del conjunto de carro. En otra realizacién ilustrativa, el conjunto 62 de eje se
fija a las paredes laterales 70, 74 del conjunto de carro. Es decir, por ejemplo, el conjunto 62 de eje puede incluir una
porcidn no circular y las aberturas 84 para eje pueden tener una forma no circular correspondiente.

En una realizacién ilustrativa, cada pared lateral 70, 74 del conjunto de carro incluye una abertura 86 para orejeta
antirrotacién. Una abertura 86 para orejeta antirrotacion se dimensiona y se conforma para corresponder a una orejeta
140 antirrotacién en un miembro 56 de aislamiento. Cada abertura 86 para orejeta antirrotacién tiene una forma que
no es generalmente circular. Como se muestra, cada abertura 86 para orejeta antirrotacién es cuadrada.
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Como se muestra en las Figuras 1 y 8, cada derivacion 54 incluye un cuerpo 90 alargado. En una realizacién ilustrativa,
cada cuerpo 90 de derivacion tiene una longitud de aproximadamente 3,81 cm, que, tal como se usa en la presente
memoria, es una “longitud reducida”. Es decir, en relacién con las derivaciones descritas anteriormente, las
derivaciones 54 descritas en la presente memoria tienen una “longitud reducida”. Ademas, cada derivacién 54 se
dispone en una “configuracion minimamente curvada™. Tal como se usa en la presente memoria, “en una configuracién
minimamente curvada” significa una curvatura de un arco con un radio interior superior a aproximadamente 1016 cm.

Cabe sefialar que una linea generalmente recta es, tal como se usa en la presente memoria, un arco con un radio
infinito y se incluye dentro de la definicién de una “configuracion minimamente curvada”. Una derivacién 54 con una
longitud reducida y que se dispone en una configuracién minimamente curvada solo se somete a una cantidad minima
de deflexiéon u “ondulacién” durante un evento de sobrecorriente. Por lo tanto, una derivacién 54 con una longitud
reducida y que se dispone en una configuracibn minimamente curvada resuelve los problemas expuestos
anteriormente. En una realizacion ilustrativa, cada derivacién 54 también incluye un elemento 57 de acoplamiento
giratorio que, en una realizacién ilustrativa, es una orejeta 59 generalmente cilindrica, que se muestra
esqguematicamente.

Cada miembro 56 de aislamiento se estructura para permitir que cada brazo 58 de contacto flote sobre el eje 210, que
se describe a continuacion, y para aislar los brazos 58 de contacto de las fuerzas generadas por las derivaciones 54.
Es decir, tal como se usa en la presente memoria y con referencia a los miembros 56 de aislamiento, “aislar” o
“aislamiento” significa separar la desviacion creada por las derivaciones 54 durante una condicién de sobrecorriente
de los brazos 58 de contacto y no se refiere al aislamiento eléctrico o a la interrupcién de la corriente entre la derivacién
54 y los brazos 58 de contacto. En una realizacién ilustrativa, en donde hay cuatro brazos 58 de contacto, como se
describe a continuacion, hay dos miembros 56 de aislamiento. Los miembros 56 de aislamiento son sustancialmente
similares, por lo que solo se describird uno.

Como se muestra en las Figuras 10A-10C y 11A-11C, cada miembro 56 de aislamiento incluye un cuerpo 100 que
tiene una superficie frontal 102, una superficie posterior 104, una primera superficie lateral 106 y una segunda
superficie lateral 108. En una realizacién ilustrativa, el cuerpo 100 del miembro de aislamiento tiene un grosor, es
decir, la distancia entre la primera superficie lateral 106 del cuerpo del miembro de aislamiento y la segunda superficie
lateral 108 del cuerpo del miembro de aislamiento, que es mas de aproximadamente tres veces el grosor de un cuerpo
160 de brazo de contacto, que se describe a continuacién. El cuerpo 100 del miembro de aislamiento también incluye
una lengiieta 110 para brazo de contacto que se extiende desde la superficie frontal 102 del cuerpo del miembro de
aislamiento. La lengiieta 110 para brazo de contacto incluye dos superficies laterales; una primera superficie lateral
112 y una segunda superficie lateral 114. Una abertura 116 de lenglieta para brazo de contacto se extiende entre la
primera superficie lateral 112 de la lengiieta para brazo de contacto y la segunda superficie lateral 114 de la lengiieta
para brazo de contacto. La abertura 116 de lenglieta para brazo de contacto es generalmente circular y corresponde
al eje 210, que se describe a continuacion.

En una realizacion ilustrativa, la lenglieta 110 para brazo de contacto tiene un grosor, es decir, la distancia entre la
primera superficie lateral 112 de la lengiieta para brazo de contacto y la segunda superficie lateral 114 de la lengiieta
para brazo de contacto, que es aproximadamente el mismo grosor que el del cuerpo 160 del brazo de contacto, que
se describe a continuacién. Como se describe a continuacion, cada una de las superficies laterales 112, 114 de la
lenglieta para brazo de contacto se engancha a las superficies laterales 166, 168 del cuerpo del brazo de contacto,
que se describe a continuacién. Para permitir que cada brazo de contacto “flote”, es deseable limitar el contacto entre
las superficies laterales 166, 168 del cuerpo del brazo de contacto y las superficies laterales 112, 114 de la lengiieta
para brazo de contacto. En consecuencia, en una realizacién ilustrativa, cada superficie lateral 112, 114 de la lenglieta
para brazo de contacto tiene un “area de enganche reducida”, un “area de enganche muy reducida” o un “area de
enganche extremadamente reducida”. Con un “area de enganche reducida”, un “area de enganche muy reducida” o
un “area de enganche extremadamente reducida”, el area de las superficies laterales 166, 168 del cuerpo del brazo
de contacto sometida a friccidn, como se describe a continuacién, se reduce (0 se reduce mucho o se reduce
extremadamente), teniendo de este modo un efecto reducido y mas controlable sobre el par creado cuando los brazos
58 de contacto giran. Por lo tanto, el “area de enganche reducida”, el “area de enganche muy reducida” o el “area
extremadamente reducida” de las superficies laterales 112, 114 de la lenglieta para brazo de contacto resuelve los
problemas indicados anteriormente.

En esta configuracion, la superficie frontal 102 del cuerpo del miembro de aislamiento se divide en un lado derecho
120, una lengiieta 110 para brazo de contacto (descrita anteriormente) y un lado izquierdo 122. El lado derecho 120y
el lado izquierdo 122 de la superficie frontal del cuerpo del miembro de aislamiento son cada uno una superficie 126
generalmente arqueada con una orejeta 128 radial. Es decir, la orejeta 128 radial es una orejeta que se extiende
generalmente hacia el centro del arco definido por la superficie frontal 102 del cuerpo del miembro de aislamiento en
el lado derecho 120 y el lado izquierdo 122.

Ademas, en una realizacién ilustrativa, y como se indico anteriormente, la distancia entre la primera superficie lateral
106 del cuerpo del miembro de aislamiento y la segunda superficie lateral 108 del cuerpo del miembro de aislamiento
es mas de aproximadamente tres veces el grosor de un cuerpo 160 de brazo de contacto. Ademas, el grosor de la
lengiieta 110 para brazo de contacto es aproximadamente el mismo que el grosor de un cuerpo 160 de brazo de
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contacto, que se describe a continuacién. En esta configuracion, y cuando un cuerpo 160 de brazo de contacto se
dispone a cada lado de la lengiieta 110 para brazo de contacto, el grosor total de la pila, es decir, el grosor de un
cuerpo 160 de brazo de contacto, una lengtieta 110 para brazo de contacto y otro cuerpo 160 de brazo de contacto,
es menor que el grosor del cuerpo 100 del miembro de aislamiento. En esta configuracion, cuando el cuerpo 100 del
miembro de aislamiento y el cuerpo 160 del brazo de contacto se mueven lateralmente sobre el conjunto 62 de eje, el
cuerpo 100 del miembro de aislamiento entra en contacto, pero no se engancha, con ninguna de las paredes laterales
70, 74 del conjunto de carro. Por lo tanto, los cuerpos 160 del brazo de contacto no pueden entrar en contacto con
ninguna de las paredes laterales 70, 74 del conjunto de carro y crear friccion.

En una realizacion ilustrativa, la superficie posterior 104 del cuerpo del miembro de aislamiento define una superficie
130 generalmente arqueada, en donde la superficie 130 arqueada posterior del cuerpo del miembro de aislamiento se
extiende sobre un arco mayor. Por lo tanto, la superficie posterior 104 del cuerpo del miembro de aislamiento define
una cavidad 132 generalmente arqueada. El area de seccién transversal de la cavidad 132 arqueada corresponde al
area de seccion transversal del elemento 57 de acoplamiento giratorio, es decir, el area de seccién transversal de la
orejeta 59 de derivacion. En esta configuracion, la orejeta 59 de derivacion se estructura para acoplarse de forma
giratoria al miembro 56 de aislamiento.

En una realizacién ilustrativa, la primera superficie lateral 106 del cuerpo del miembro de aislamiento es generalmente
plana, pero incluye varias orejetas 140 antirrotacién. Como se muestra, se proporciona una Unica orejeta 140
antirrotacién no circular. Cada orejeta 140 antirrotacién se dimensiona y se conforma para corresponder a una abertura
86 para orejeta antirrotacion en una pared lateral 70, 74 del conjunto de carro. Cabe sefialar que en una realizacién
(no mostrada) en donde hay una pluralidad de orejetas 140 antirrotacion, las orejetas 140 antirrotacién y las aberturas
86 para orejeta antirrotacién pueden ser generalmente circulares.

En una realizacién ilustrativa, la segunda superficie lateral 108 del cuerpo del miembro de aislamiento es generalmente
plana, pero incluye varias aberturas 150 para pasador de alineacion. Las aberturas 150 para pasador de alineacion se
dimensionan y se conforman para corresponder a una serie de pasadores 152 de alineacion.

Cabe sefialar que la realizacién de los miembros 56 de aislamiento descrita anteriormente es para una realizacién que
tiene dos miembros 56 de aislamiento. En esta configuracion, la primera superficie lateral 106 del cuerpo del miembro
de aislamiento es la superficie que se dispone adyacente a una pared lateral 70, 74 del conjunto de carro cuando se
ensambla, como se describe a continuacion. Por el contrario, la segunda superficie lateral 108 del cuerpo del miembro
de aislamiento es la superficie que se dispone adyacente a otros miembros 56 de aislamiento, cuando se ensambla.
Por lo tanto, se entiende que, en una realizacién con tres 0 mas miembros 56 de aislamiento, solo los miembros 56
de aislamiento adyacentes a una pared lateral 70, 74 del conjunto de carro incluirian una primera superficie lateral 106
del cuerpo del miembro de aislamiento con una orejeta 140 antirrotacién. Cualquier miembro 56 de aislamiento medio
incluiria una primera superficie lateral 106 con varias aberturas 150 para pasador de alineacién similar a la segunda
superficie lateral 108 del cuerpo del miembro de aislamiento.

En una realizacién ilustrativa, tal como se muestra en las Figuras 1, 4 y 8, cada brazo 58 de contacto es
sustancialmente similar al otro y solo se describird uno. Cada brazo 58 de contacto incluye un cuerpo 160 alargado
que tiene un primer extremo 162, un segundo extremo 164, una primera superficie lateral 166 y una segunda superficie
lateral 168. En una realizacion ilustrativa, el cuerpo 160 del brazo de contacto tiene generalmente la forma de una
“pata de perro”. Tal como se usa en la presente memoria, una forma de “pata de perro” incluye una primera porcion
alargada y una segunda porcién alargada que se encuentran en un vértice de los ejes longitudinales de las porciones
respectivas. El primer extremo 162 del cuerpo del brazo de contacto define una abertura 170 para eje, un tope 172y
un accionador 174 para conjunto de desviacién. La abertura 170 para eje del primer extremo del cuerpo del brazo de
contacto (en lo sucesivo, “abertura del brazo de contacto” 170) es generalmente circular y se dimensiona y se
conforma para corresponder al area de seccién transversal del eje 210, que se explica a continuacién. La abertura 170
del brazo de contacto se extiende entre la primera superficie lateral 166 del cuerpo del brazo de contacto y la segunda
superficie lateral 168 del cuerpo del brazo de contacto. En otra realizacion ilustrativa, una abertura 170 del brazo de
contacto corresponde perfectamente al tamafio y la forma del area de seccién transversal del eje 210.

En una realizacion ilustrativa, el primer tope terminal 172 del cuerpo del brazo de contacto (en lo sucesivo, “tope del
brazo de contacto” 172) es una extension generalmente radial. Es decir, el tope 172 del brazo de contacto se extiende
generalmente de manera radial con respecto al centro de la abertura 170 del brazo de contacto. Como se describe a
continuacioén, durante una operacién de reinicio, el tope 172 del brazo de contacto entra en contacto con la orejeta
128 radial de la superficie frontal del cuerpo del miembro de aislamiento. En una realizacion ilustrativa, el accionador
174 para conjunto de desviacién del primer extremo del cuerpo del brazo de contacto (en lo sucesivo, “accionador del
brazo de contacto” 174) también es una extensién generalmente radial. El accionador 174 del brazo de contacto se
estructura para engancharse operativamente a un deslizador 258 del conjunto de desviacién, que se describe a
continuacion, durante un evento de sobrecorriente.

Un contacto 60 movil se acopla, se acopla directamente o se fija al segundo extremo 164 del cuerpo de cada brazo
de contacto. El contacto mévil se mueve con el brazo 58 de contacto, como se describe a continuacion.
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En una realizacién ilustrativa, mostrada en las Figuras 9A, el conjunto 62 de eje incluye un eje 210 generalmente
cilindrico, varios separadores 63 medios (se muestra uno), varias arandelas Belleville 204, varios manguitos guia 206
y varias tuercas 208. Los separadores 63 medios tienen superficies laterales 68 que son un “area de enganche
reducida”, un “area de enganche muy reducida” o un “area extremadamente reducida”, como se describié
anteriormente. En esta realizacion, el eje 210 es un cuerpo unitario sin una pestafia media. Ademas, el eje 210 incluye
un primer extremo 212 roscado, una porcién media 214 y un segundo extremo 218 roscado. Es decir, tal como se usa
en la presente memoria, el “primer extremo del gje” 212 y el “segundo extremo del eje” 218 son las porciones
roscadas.

En otra realizacién ilustrativa, como se muestra en las Figuras 4, 7 y 9, el conjunto 62 de eje incluye una primera
porcion 200 de eje, una segunda porcion 202 de eje, varias arandelas Belleville 204, varios manguitos guia 206 y
varias tuercas 208. La primera porcion 200 de gje y la segunda porcion 202 de eje se acoplan para formar un eje 210.
En esta realizacién ilustrativa, la primera porcion 200 de eje incluye un cuerpo 220 alargado generalmente cilindrico
que tiene un primer extremo 222 y un segundo extremo 224. El primer extremo 222 de la primera porcién de eje va
roscada. El segundo extremo 224 de la primera porcion de eje define un acoplamiento 226 macho. Ademas, el segundo
extremo 224 de la primera porcién de eje incluye una pestafia 228. La segunda porciéon 202 de eje incluye un cuerpo
230 alargado generalmente cilindrico que tiene un primer extremo 232 y un segundo extremo 234. El primer extremo
232 de la segunda porcién de eje define un acoplamiento 236 hembra. El primer extremo 232 de la segunda porcién
de eje también incluye una pestafia 238. El segundo extremo 234 de la segunda porcién de eje también va roscado.
Cuando la primera porcion 200 de eje y la segunda porcion 202 de eje se acoplan para formar el gje 210, el gje 210
incluye un primer extremo 212 (que es el primer extremo 222 del cuerpo de la primera porcién de eje y va roscado),
una porcién media 214 (que incluye las dos pestafias 228, 238, que quedan adyacentes entre si y definen una unica
“pestafia media 2167}, y un segundo extremo 218 (que es el segundo extremo 234 de la segunda porcién de eje, y va
roscado. Es decir, tal como se usa en la presente memoria, el “primer extremo del eje” 212 y el “segundo extremo del
eje” 218 son las porciones roscadas. La pestafia media 216 tiene dos superficies laterales 215, 217 que definen un
“area de enganche reducida” o un “area de enganche muy reducida”, como se definié anteriormente. Es decir, el area
de seccion transversal de las superficies laterales 215, 217 de la pestafia media es un “area de enganche reducida”
o un “area de enganche muy reducida”. En una realizacién alternativa, mostrada en la Figura 9, el eje 210 es un
cuerpo unitario que tiene los miembros descritos en este parrafo.

En cualquiera de estas realizaciones, el eje 210 incluye una o mas porciones no circulares que se estructuran para
disponerse en aberturas 84 para eje no circulares en donde el eje 210 se fija a las paredes laterales 70, 74 del conjunto
de carro, como se describié anteriormente.

Los manguitos guia 206, en una realizacion ilustrativa, tienen generalmente forma de disco. Las arandelas Belleville
204 y los manguitos guia 206 se estructuran para corresponder a los extremos 212, 218 del eje. Las arandelas
Belleville 204 definen un “area de enganche reducida” o un “area de enganche muy reducida”, como se definié
anteriormente. Las tuercas 208 se estructuran para corresponder a las porciones roscadas de los extremos 212, 218
del eje. Ademas, una superficie exterior 207 de los manguitos guia 206 se dimensiona para corresponder a las
aberturas 84 para eje de la placa lateral del conjunto de carro.

El conjunto 64 de desviacion, tal como se muestra en las Figuras 1, 2 y 4, incluye una placa superior 250, una placa
posterior 251, una placa inferior 252, un soporte 254 para resorte, varios resortes 256 y varios deslizadores 258. Las
placas superiores 250 y las placas inferiores 252 del conjunto de desviacién incluyen varias ranuras 260 de guia
generalmente paralelas. Cada deslizador 258 incluye un cuerpo 270 que tiene una superficie axial 272, una superficie
en angulo 274, una superficie superior 276 y una superficie inferior 278. Ademas, en cada superficie superior 276 y
superficie inferior 278 del deslizador hay un miembro 280 de guia.

El conjunto 64 de desviacion se ensambla de la siguiente manera. La placa superior 250 y la placa inferior 252 se
acoplan a la placa posterior 251 y al soporte 254 para resorte y se mantienen en una relacién separada. Cada
deslizador 258 se dispone entre la placa superior 250 y la placa inferior 252, disponiéndose los miembros 280 de guia
en las ranuras 260. En esta configuracién, el movimiento de los deslizadores 258 se limita a un desplazamiento de
trayectoria generalmente recta. Es decir, cada deslizador 258 se estructura para moverse entre una primera posicion
hacia delante y una segunda posicion retraida. Un resorte 256 se dispone entre cada deslizador 258 y el soporte 254
para resorte. Los resortes 256 desvian cada deslizador 258 hacia la primera posicién. Se entiende que la fuerza de
desviacion generada por los resortes 256 esta controlada por las caracteristicas del resorte, tal como se conoce en la
técnica. Es decir, los resortes 256 se estructuran para generar una fuerza de desviacion seleccionada.

En una realizacién ilustrativa, el conjunto 50 de contacto mévil se ensambla de la siguiente manera. En una realizacién
en la que el conjunto 62 de eje incluye una primera porcién 200 de eje y una segunda porcién 202 de eje; las dos
porciones 200, 202 de eje se acoplan, se acoplan directamente o se fijan entre si formando el eje 210.

En esta realizacién ilustrativa, como se muestra en las Figuras 3, 4, 8 y 9, hay cuatro brazos de contacto; un primer

brazo 58A de contacto, un segundo brazo 58B de contacto, un tercer brazo 58C de contacto y un cuarto brazo 58D de
contacto. En lo sucesivo, cuando se use con referencia a los brazos 58 de contacto y sus elementos, la letra “A”
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identificara los elementos del primer brazo 58A de contacto, la letra “B” identificara los elementos del segundo brazo
58B de contacto, etc.

En una realizacion en la que el conjunto 62 de eje incluye uno o mas separadores 63 medios, los separadores 63
medios se disponen en la porcidn 214 media del gje. A continuacién, el segundo brazo 58B de contacto se acopla al
eje 210 haciendo pasar el segundo extremo 218 del eje a través de la abertura 170B del brazo de contacto y se mueve
hacia la porcién 214 media del eje. La segunda superficie lateral 168B del cuerpo del segundo brazo de contacto se
apoya en, es decir, entra en contacto con, una superficie lateral 68 del separador medio. El tercer brazo 58C de
contacto se acopla al eje 210 haciendo pasar el segundo extremo 218 del eje a través de la abertura 170C del brazo
de contacto y se mueve hacia la porcion 214 media del eje. La primera superficie lateral 166C del cuerpo del tercer
brazo de contacto se apoya en otra superficie lateral 68 del separador medio.

En esta realizacién ilustrativa hay un primer miembro 56A de aislamiento y un segundo miembro 56B de aislamiento.
En lo sucesivo, cuando se use con referencia a los miembros 56 de aislamiento y sus elementos, la letra “A” identificara
los elementos del primer miembro 56A de aislamiento, la letra “B” identificara los elementos del segundo miembro
56B de aislamiento. El primer miembro 56A de aislamiento se acopla al eje 210 haciendo pasar el primer extremo 212
del eje a través de la abertura 116A de la lenglieta para brazo de contacto y se mueve hacia la porcién 214 media del
eje. La segunda superficie lateral 114A de la lengiieta para brazo de contacto se apoya en la primera superficie lateral
166B del cuerpo del segundo brazo de contacto. El segundo miembro 56B de aislamiento se acopla al eje 210 haciendo
pasar el segundo extremo 218 del eje a través de la abertura 116B de la lengiieta para brazo de contacto y se mueve
hacia la porcién 214 media del eje. La primera superficie lateral 112B de la lenglieta para brazo de contacto se apoya
en la segunda superficie lateral 168C del cuerpo del tercer brazo de contacto.

Ademas, la segunda superficie lateral 108A del primer miembro de aislamiento se apoya en la primera superficie lateral
106 del segundo miembro de aislamiento. Las aberturas 150A, 150B para pasador de alineacion del primer y segundo
miembro de aislamiento también se alinean y un pasador 152 de alineacién va dispuesto, es decir, abarcando las
aberturas 150A, 150B para pasador de alineacién tanto del primer como del segundo miembro de aislamiento.

El primer brazo 58A de contacto se acopla al eje 210 haciendo pasar el segundo extremo 218 del eje a través de la
abertura 170A del brazo de contacto y se mueve hacia la porcion 214 media del eje. La segunda superficie lateral
168A del cuerpo del primer brazo de contacto se apoya en, es decir, entra en contacto con, la primera superficie lateral
112A de la lenglieta para el primer brazo de contacto. El cuarto brazo 58D de contacto se acopla al eje 210 haciendo
pasar el segundo extremo 218 del gje a través de la abertura 170D del brazo de contacto y se mueve hacia la porcién
214 media del eje. La primera superficie lateral 166D del cuerpo del cuarto brazo de contacto se apoya en la segunda
superficie lateral 114B de la lenglieta para el segundo brazo de contacto.

En una realizacién ilustrativa, se disponen dos arandelas Belleville 204 en el primer extremo 212 del eje. A
continuacioén, se dispone un manguito guia 206 en el primer extremo 212 del eje. Finalmente, se acopla de forma
roscada una tuerca 208 al primer extremo 212 del eje. Del mismo modo, dos arandelas Belleville 204 se disponen en
el segundo extremo 218 del eje. A continuacion, un manguito guia 206 se dispone en el segundo extremo 218 del eje.
Finalmente, una tuerca 208 se acopla de forma roscada al segundo extremo 218 del eje. A continuacién, las dos
tuercas 208 se aprietan. Esta acciéon comprime las arandelas Belleville 204. Es decir, las arandelas Belleville 204 en
el primer extremo 212 del eje se enganchan a la primera superficie lateral 166A del primer brazo de contacto. De
manera similar, las arandelas Belleville 204 en el segundo extremo del eje 218 se enganchan a la segunda superficie
lateral 168D del cuarto brazo de contacto. Cabe sefialar que las arandelas Belleville 204 aplican solo una desviacién
lateral a los brazos 58A, 58D de contacto exteriores, que, a su vez, comprimen los miembros 56A, 56B de aislamiento
y los brazos 58B, 58C de contacto interiores. Ademas, en una realizacién ilustrativa, cada abertura 170A, 170B, 170C,
170D del brazo de contacto corresponde al eje 210. Por lo tanto, los brazos 58A, 58B, 58C, 58D de contacto se
estructuran para girar libremente alrededor del eje 210 con una friccién minima. Ademas, dado que el separador 63
medio puede moverse lateralmente (axialmente) sobre el eje 210, los brazos 58A, 58B, 58C, 58D de contacto y los
miembros 56A, 56B de aislamiento, es decir, los elementos giratorios 66, flotan completamente sobre el eje 210.

En otra realizacién ilustrativa, mostrada en la Figura 9B, el conjunto 62 de eje incluye una pestafia 216 media. En esta
realizacion, el segundo brazo 58B de contacto se acopla al eje 210 haciendo pasar el segundo extremo 218 del gje a
través de la abertura 170B del brazo de contacto y se mueve hacia la porcién 214 media del eje. La segunda superficie
lateral 168B del cuerpo del segundo brazo de contacto se apoya, es decir, entra en contacto con la primera superficie
lateral 215 de la pestafia media del eje. El tercer brazo 58C de contacto se acopla al eje 210 haciendo pasar el segundo
extremo 218 del eje a través de la abertura 170C del brazo de contacto y se mueve hacia la porcién 214 media del
eje. La primera superficie lateral 166B del cuerpo del tercer brazo de contacto se apoya en la segunda superficie lateral
217 de la pestafia media del eje.

En esta realizacion ilustrativa hay un primer miembro 56A de aislamiento y un segundo miembro 56B de aislamiento.
En lo sucesivo, cuando se use con referencia a los miembros 56 de aislamiento y sus elementos, la letra “A” identificara
los elementos del primer miembro 56A de aislamiento, |a letra “B” identificara los elementos del segundo miembro
56B de aislamiento. El primer miembro 56A de aislamiento se acopla al eje 210 haciendo pasar el primer extremo 212
del eje a través de la abertura 116A de la lenglieta para brazo de contacto y se mueve hacia la porcién 214 media del
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eje. La segunda superficie lateral 114A de la lengiieta para brazo de contacto se apoya en la primera superficie lateral
166B del cuerpo del segundo brazo de contacto. El segundo miembro 56B de aislamiento se acopla al eje 210 haciendo
pasar el segundo extremo 218 del eje a través de la abertura 116B de la lengiieta para brazo de contacto y se mueve
hacia la porcién 214 media del eje. La primera superficie lateral 112B de la lenglieta para brazo de contacto se apoya
en la primera superficie lateral 168C del cuerpo del tercer brazo de contacto.

Ademas, la segunda superficie lateral 108A del primer miembro de aislamiento se apoya en la primera superficie lateral
106 del segundo miembro de aislamiento. Las aberturas 150A, 150B para pasador de alineacion del primer y segundo
miembro de aislamiento también se alinean y un pasador 152 de alineacién va dispuesto, es decir, abarcando las
aberturas 150A, 150B para pasador de alineacién tanto del primer como del segundo miembro de aislamiento.

El primer brazo 58A de contacto se acopla al eje 210 haciendo pasar el segundo extremo 218 del eje a través de la
abertura 170A del brazo de contacto y se mueve hacia la porcion 214 media del eje. La segunda superficie lateral
168A del cuerpo del primer brazo de contacto se apoya en, es decir, entra en contacto con, la primera superficie lateral
112A de la lenglieta para el primer brazo de contacto. El cuarto brazo 58D de contacto se acopla al eje 210 haciendo
pasar el segundo extremo 218 del gje a través de la abertura 170D del brazo de contacto y se mueve hacia la porcién
214 media del eje. La primera superficie lateral 166D del cuerpo del cuarto brazo de contacto se apoya en la segunda
superficie lateral 114B de la lenglieta para el segundo brazo de contacto.

En una realizacion ilustrativa, se disponen dos arandelas Belleville 204 en el primer extremo 212 del eje. A
continuacioén, se dispone un manguito guia 206 en el primer extremo 212 del eje. Finalmente, se acopla de forma
roscada una tuerca 208 al primer extremo 212 del eje. Del mismo modo, dos arandelas Belleville 204 se disponen en
el segundo extremo 218 del eje. A continuacion, un manguito guia 206 se dispone en el segundo extremo 218 del eje.
Finalmente, una tuerca 208 se acopla de forma roscada al segundo extremo 218 del eje. A continuacién, las dos
tuercas 208 se aprietan. Esta acciéon comprime las arandelas Belleville 204. Es decir, las arandelas Belleville 204 en
el primer extremo 212 del eje se enganchan a la primera superficie lateral 166A del primer brazo de contacto. De
manera similar, las arandelas Belleville 204 en el segundo extremo del eje 218 se enganchan a la segunda superficie
lateral 168D del cuarto brazo de contacto. Cabe sefialar que las arandelas Belleville 204 aplican solo una desviacién
lateral a los brazos 58A, 58D de contacto exteriores, que, a su vez, comprimen los miembros 56A, 56B de aislamiento
y los brazos 58B, 58C de contacto interiores. Ademas, en una realizacién ilustrativa, cada abertura 170A, 170B, 170C,
170D del brazo de contacto corresponde al eje 210. Por lo tanto, los brazos 58A, 58B, 58C, 58D de contacto se
estructuran para girar libremente alrededor del eje 210 con una friccion minima. Ademas, la pestafia media 216 no se
mueve lateralmente (axialmente) sobre el eje 210. Por lo tanto, los brazos 58A, 58B, 58C, 58D de contacto y los
miembros 56A, 56B de aislamiento, es decir, los elementos giratorios 66, flotan parcialmente sobre el eje 210. Es
decir, los elementos giratorios 66 a cada lado de la pestafia media 216 flotan entre la tuerca 208 asociada y la pestafia
media 216.

Cabe sefialar ademas que, en esta configuracién, cada primer tope terminal 172 del cuerpo del brazo de contacto se
dispone adyacente a una superficie frontal 102 del cuerpo del miembro de aislamiento.

En una realizacion ilustrativa, el eje 210, con los brazos 58 de contacto y los miembros 56 de aislamiento, se acopla
de forma giratoria al conjunto 52 de carro. Es decir, el primer y segundo extremo 212, 218 del eje se disponen en, 0 a
través de, las aberturas 84 para eje. En una realizacion ilustrativa, las dos arandelas Belleville 204 y el manguito guia
206 se disponen generalmente dentro de las aberturas 84 para eje, quedando la arandela Belleville 204 interior
directamente acoplada al brazo de contacto 58 adyacente y enganchada a él. En otra realizacion ilustrativa, no cubierta
por la presente invencién, que se muestra en la Figura 9C, las tuercas 208 se disponen fuera de las paredes laterales
70, 74 del conjunto de carro y las arandelas Belleville 204 se disponen dentro de las paredes laterales 70, 74 del
conjunto de carro. Como antes, la arandela Belleville 204 interior se acopla directamente al brazo 58 de contacto
adyacente y se engancha a él. En otra realizacion, el eje 210 incluye una o mas porciones no circulares y las aberturas
84 para eje tienen una forma no circular correspondiente. Cuando las pociones no circulares del eje 210 se disponen
en las aberturas 84 para eje no circulares, el eje 210 se fija a las paredes laterales 70, 74 del conjunto de carro. Se
entiende que el eje 210 también puede fijarse a las paredes laterales 70, 74 del conjunto de carro mediante otras
construcciones. Por ejemplo, el eje 210 puede soldarse o apilarse a las paredes laterales 70, 74 del conjunto de carro
(no se muestra).

En esta configuracion, las paredes laterales 70, 74 del conjunto de carro se disponen en una relacién separada. Los
separadores 76 adicionales se acoplan a ambas paredes laterales 70, 74 del conjunto de carro. Ademas, el conjunto
64 de desviacion se acopla a las paredes laterales 70, 74 del conjunto de carro, disponiéndose cada deslizador 258
adyacente a un accionador 174 de brazo de contacto. Ademas, cada orejeta 140A, 140B antirrotaciéon se dispone en
una abertura 86 para orejeta antirrotacién en una pared lateral 70, 74 del conjunto de carro. En esta configuracién, los
miembros 56A, 56B de aislamiento se fijan a las paredes laterales 70, 74 del conjunto de carro. Es decir, los miembros
56A, 56B de aislamiento no pueden girar alrededor del eje 210 y mantener su orientacién con respecto a las paredes
laterales 70, 74 del conjunto de carro.

Por lo tanto, en esta configuracion, los elementos giratorios 66 se acoplan de manera flotante, o libremente y de
manera flotante, al conjunto 62 de eje. Ademas, el conjunto 65 de brazo de contacto se acopla de manera flotante, o
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libremente y de manera flotante, al conjunto 52 de carro. Ademas, en una realizaciéon en donde el conjunto 62 de eje
incluye un separador medio 63, los elementos giratorios 66 flotan completamente sobre el eje 210. En una realizacion
en la que el eje 210 incluye una pestafia media 216, los elementos giratorios 66 flotan parcialmente sobre el eje 210.

En una realizacion ilustrativa, hay dos derivaciones 54; una primera derivacion 54A y una segunda derivacion 54B.
Cada orejeta 59A, 59B de derivacién se acopla de forma giratoria a un miembro 56A, 56B de aislamiento asociado.
Es decir, cada orejeta 59A, 59B de derivacion se dispone de forma giratoria en la cavidad definida por la superficie
posterior del cuerpo del miembro de aislamiento, la superficie arqueada 130A, 130B.

En esta configuracién, los contactos 60A, 60B, 60C, 60D moéviles se estructuran para “abrirse de golpe” durante un
evento de sobrecorriente. Es decir, los brazos 58A, 58B, 58C, 58D de contacto se estructuran para moverse entre una
posicion de “apertura de golpe” y la segunda posicion de los contactos 60A, 60B, 60C, 60D mbviles, descrita
anteriormente. Como se muestra en la Figura 8, cuando los contactos 60A, 60B, 60C, 60D méviles estan en la segunda
posicion, cada contacto 60A, 60B, 60C, 60D mdvil esta en contacto y en comunicacién eléctrica con un contacto 42
fijo. Cuando la corriente pasa a través del conjunto 40 de contacto, las fuerzas electromagnéticas desvian cada
contacto 60A, 60B, 60C, 60D mévil alejandolo del contacto 42 fijo asociado. Cada contacto 60A, 60B, 60C, 60D mévil
se mantiene en la segunda posicion mediante el conjunto 64 de desviacion.

Es decir, cada deslizador 258A, 258B, 258C, 258D se engancha a un accionador 174A, 174B, 174C, 174D del brazo
de contacto asociado. En una realizacién ilustrativa, cada superficie 272A, 272B, 272C, 272D axial de deslizador se
engancha a un accionador 174A, 174B, 174C, 174D del brazo de contacto asociado. La desviacion de los deslizadores
258A, 258B, 258C, 258D es suficiente para superar las fuerzas electromagnéticas que actuan sobre cada uno de los
brazos 58A, 58B, 58C, 58D de contacto en condiciones normales. Cuando se produce una condicién de sobrecorriente,
las fuerzas electromagnéticas que actian sobre cada uno de los brazos 58A, 58B, 58C, 58D de contacto aumentan y
superan la desviacién de los deslizadores 258A, 258B, 258C, 258D. Cuando esto ocurre, como se muestra en las
Figuras 1y 3, un accionador 174A, 174B, 174C de brazo de contacto (el cuarto brazo 58D de contacto se muestra en
la segunda posicion) comprime el resorte 256 asociado y permite que el accionador 174A, 174B, 174C de brazo de
contacto se mueva por debajo de la superficie 274 en angulo de deslizador. Esta es la “posicion de apertura de golpe™.

Es decir, cuando el contenido esta en la “posicién de apertura de golpe™, el mecanismo operativo 24 y, por lo tanto, el
conjunto 52 de carro, siguen en la primera posicién mientras los contactos 42, 60 se separan. Ademas, se entiende
que cualquier nimero de brazos 58A, 58B, 58C, 58D de contacto puede abrirse de golpe independientemente de los
otros brazos 58A, 58B, 58C, 58D de contacto. Sin embargo, cuando un brazo 58A de contacto, por ejemplo, se abre
de golpe, la corriente comienza a moverse instantaneamente a través de los otros brazos 58B, 58C, 58D de contacto.
Este aumento de corriente a través de los otros brazos 58B, 58C, 58D de contacto hace que esos brazos 58B, 58C,
58D de contacto se abran de golpe una fraccion de segundo después. Esta diferencia de fraccion de segundo no es
relevante para esta invencion y los brazos 58A, 58B, 58C, 58D de contacto se mueven eficazmente a la posicion de
apertura de golpe al mismo tiempo.

Cuando los brazos 58A, 58B, 58C, 58D de contacto estan en la posicion de apertura de golpe, los deslizadores 258A,
258B, 258C, 258D se desvian contra el accionador 174A, 174B, 174C, 174D del brazo de contacto asociado e impiden
que los brazos 58A, 58B, 58C, 58D de contacto vuelvan a la segunda posicién. Cuando se acciona el mecanismo
operativo 24, moviendo de este modo el conjunto 52 de carro a la primera posicién, los brazos 58A, 58B, 58C, 58D de
contacto se enganchan a un dispositivo de tope (no mostrado en detalle), tal como la parte frontal 14 del conjunto de
carcasa. Este enganche supera la desviacién de los deslizadores 258A, 258B, 258C, 258D y hace girar los brazos
58A, 58B, 58C, 58D de contacto hasta la primera posicion. La rotacién de los brazos 58A, 58B, 58C, 58D de contacto
se detiene cuando el primer tope terminal 172A, 172B, 172C, 172D del cuerpo del brazo de contacto se engancha a
una orejeta 128 radial del cuerpo del miembro de aislamiento.

En esta configuracion, ninguna derivacion 54A, 54B se engancha operativamente a un brazo 58A, 58B, 58C, 58D de
contacto. Es decir, dado que cada derivacion 54A, 54B se acopla a un miembro 56A, 56B de aislamiento, y dado que
cada miembro 56A, 56B de aislamiento se fija al conjunto 52 de carro, cualquier fuerza generada por una derivacion
54A, 54B durante una condicién de sobrecorriente no se transfiere a los brazos 58A, 58B, 58C, 58D de contacto.
Ademas, en esta configuracién, el conjunto 65 de brazo de contacto se acopla de forma giratoria y flotante a dicho
conjunto 52 de carro. Es decir, el conjunto 52 de carro no aplica ninguna fuerza lateral sobre el conjunto 65 de brazo
de contacto. Ademas, los brazos 58A, 58B, 58C, 58D de contacto solo giran contra, es decir, crean friccion contra, las
superficies laterales 112, 114 de la lenglieta para brazo de contacto, las superficies laterales 215, 217 de la pestafia
media y las arandelas Belleville 204, todas las cuales definen un “area de enganche reducida”, un “area de enganche
muy reducida” o un “area extremadamente reducida”. Por lo tanto, los brazos 58A, 58B, 58C, 58D de contacto generan
solo una friccion reducida, una friccion muy reducida o una friccion extremadamente reducida. Ademas, en cualquier
realizacion, la friccion también es una “friccion sustancialmente equivalente”.

Es decir, en una realizacion ilustrativa, el “area de enganche reducida”, el “area de enganche muy reducida” o el
“area extremadamente reducida” de las superficies laterales 112, 114 de la lenglieta para brazo de contacto, las
superficies laterales 68 del separador medio o las superficies laterales 215, 217 de la pestafia media y las arandelas
de Belleville 204 son generalmente equivalentes, y el coeficiente de friccion entre los brazos 58A, 58B, 58C, 58D de
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contacto y los elementos anteriores 112, 114, 215, 217, 204 es generalmente equivalente. Por lo tanto, las fuerzas de
friccion estan generalmente equilibradas y los brazos 58A, 58B, 58C, 58D de contacto flotan con respecto al eje 210
y/o al conjunto 52 de carro. Dicho de manera alternativa, los brazos 58A, 58B, 58C, 58D de contacto se acoplan de
forma flotante al eje 210 y/o al conjunto 52 de carro. Dicho ademas, alternativamente, el conjunto 65 de brazo de
contacto se acopla de manera flotante al conjunto 52 de carro.

En una realizacién ilustrativa, cada abertura 170 del brazo de contacto corresponde al eje 210; es decir, cada abertura
170A, 170B, 170C, 170D de brazo de contacto es ligeramente mayor que el eje 210, por lo que hay una friccién
insignificante entre los brazos 58A, 58B, 58C, 58D de contacto y el eje 210. Por lo tanto, los brazos 58A, 58B, 58C,
58D de contacto flotan libremente con respecto al eje 210 y/o al conjunto 52 de carro. Dicho de manera alternativa,
los brazos 58A, 58B, 58C, 58D de contacto se acoplan libremente y de manera flotante al eje 210 y/o al conjunto 52
de carro. Dicho ademas, alternativamente, el conjunto 65 de brazo de contacto se acopla liboremente y de manera
flotante al conjunto 52 de carro. Sin embargo, las aberturas 170A, 170B, 170C, 170D de los brazos de contacto no
son tan grandes como para que haya un espacio de arco entre los brazos de contacto 58A, 58B, 58C, 58D y el eje
210. Como se usa en la presente memoria, un “espacio de arco” es un espacio que tiene un tamario suficiente para
permitir que se forme un arco.

En una realizacién alternativa, una o mas aberturas 170A, 170B, 170C, 170D de los brazos de contacto corresponden
perfectamente al eje 210. Por lo tanto, cuando un brazo 58A, 58B, 58C, 58D de contacto con una abertura 170 de
brazo de contacto perfectamente correspondiente se mueve de la segunda posicion de apertura de golpe, el gje 210
también gira, moviendo de este modo los otros brazos 58A, 58B, 58C, 58D de contacto a la posiciéon de apertura de
golpe.

Cabe sefialar ademas que en esta configuracién, es decir, una configuracién en donde el conjunto 65 de brazo de
contacto se acopla de forma giratoria y flotante a dicho conjunto 52 de carro, puede haber mas de dos brazos 58 de
contacto porque las cargas en cada brazo se controlan por las razones expuestas anteriormente. Ademas, como se
ha indicado anteriormente, cada derivacién 54A, 54B tiene una longitud reducida y se dispone en una configuracion
minimamente curvada. Una derivacién 54A, 54B con una longitud reducida y dispuesta en una configuracion
minimamente curvada no provoca, ni se somete a, una deflexion compuesta extrema. Por lo tanto, los problemas
indicados anteriormente se resuelven mediante la configuracién del conjunto 50 de contactos moévil descrito en la
presente memoria.

Si bien se han descrito en detalle realizaciones especificas del concepto descrito, los expertos en la técnica apreciaran
que se podrian desarrollar diversas modificaciones y alternativas a estos detalles en vista de las ensefianzas generales
de la descripcion. En consecuencia, las disposiciones particulares descritas pretenden Gnicamente ser ilustrativas y
no limitantes en cuanto al alcance de las reivindicaciones adjuntas.
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REIVINDICACIONES

Un conjunto (50} de contacto movil para un aparato (10) de conmutacion eléctrica, incluyendo dicho aparato
(10) de conmutacion eléctrica un conjunto (12) de carcasa y un conjunto (20) de conductor, definiendo dicho
conjunto (12) de carcasa un espacio (18) cerrado, disponiéndose sustancialmente dicho conjunto (20) de
conductor en dicho espacio (18) cerrado del conjunto de carcasa, incluyendo dicho conjunto (20) de conductor
un conductor (34) de carga, comprendiendo dicho conjunto (50) de contacto movil:

varias derivaciones (54);

un conjunto (52) de carro que incluye dos paredes laterales (70, 74) y un conjunto (65) de brazo de
contacto;

dichas paredes laterales (70, 74) del conjunto de carro se disponen en una relacion separada;
incluyendo dicho conjunto (65) de brazo de contacto una pluralidad de brazos (58) de contacto,
varios miembros (56) de aislamiento, varios contactos (60) méviles y un conjunto (62) de eje;
incluyendo dicho conjunto (62) de eje un eje (210);

definiendo cada brazo (58) de contacto una abertura (170);

uno de dichos contactos (60) méviles se dispone en cada uno de dichos brazos (58) de contacto;
cada uno de dichos brazos (58) de contacto se acopla de forma giratoria a dicho eje (210),
extendiéndose dicho eje a través de dicha abertura (170) del brazo de contacto;

cada uno de dichos miembros (56) de aislamiento se dispone adyacente a al menos un brazo (58)
de contacto;

cada miembro (56) de aislamiento se acopla a, y se pone en comunicacién eléctrica con, dicho brazo
(58) de contacto adyacente;

dichas derivaciones (54) se acoplan a, y se ponen en comunicacién eléctrica con, dichos miembros
(56) de aislamiento;

en donde ninguna derivacién (54) se acopla operativamente a un brazo (58) de contacto; y

en donde dichos miembros (56) de aislamiento y dichos brazos (58) de contacto se acoplan de forma
flotante a dicho eje (210) sin ningun tipo de compresién y/o enganche lateral por parte de las paredes
laterales (70, 74) del conjunto de carro, de manera que permita un desplazamiento longitudinal en
dicho eje (210}, y cada brazo (58) de contacto se expone sustancialmente a las mismas fuerzas de
friccion.

El conjunto (50) de contacto movil de la reivindicacion 1, en donde dichos brazos (58A, 58B, 58C, 58D) de
contacto se comprimen en el conjunto (62) de eje mediante un dispositivo (67) de compresion.

El conjunto (50) de contacto movil de la reivindicacion 1, en donde cada derivacion (54) incluye un cuerpo
(90) de derivacion alargado que tiene una longitud de 3,81 ¢cm, y cada derivacién (54) se dispone en una
configuracién curva que tiene una curvatura de un arco con un radio interior superior a 1,016 cm.

El conjunto (50) de contacto mévil de la reivindicacion 1, en donde:

cada derivacién (54) incluye un elemento (57) de acoplamiento giratorio;

cada miembro (56) de aislamiento incluye una superficie posterior (104), extendiéndose cada una
de dichas superficies posteriores (104} sobre un arco mayor, definiendo de este modo una cavidad
(132) generalmente arqueada:

cada elemento (57) de acoplamiento giratorio de derivacién se dispone de forma giratoria en una
cavidad (132) arqueada del miembro de aislamiento asociado; y

en donde cada derivacién (54) se acopla de forma giratoria a un miembro (56) de aislamiento
asociado.

El conjunto (50) de contacto mévil de la reivindicacion 3, en donde cada miembro (56) de aislamiento se fija
a una de dichas paredes laterales (70, 74) del conjunto de carro.

Un aparato (10) de conmutacion eléctrica que comprende:

un conjunto (12) de carcasa que define un espacio (18) cerrado;

un conjunto (20) de conductor que incluye un contacto (42} fijo y un conjunto (50) de contacto movil
segun cualquiera de las reivindicaciones 1 a 5;

dicho conjunto (20) de conductor se dispone sustancialmente en dicho espacio (18) cerrado del
conjunto de carcasa;

dicho conjunto (50) de contacto movil incluye varias derivaciones (54), un conjunto (52) de carro, un
conjunto (65) de brazo de contacto;

dicho conjunto (52) de carro incluye dos paredes laterales (70, 74) y un conjunto (65) de brazo de
contacto;

dichas paredes laterales (70, 74) del conjunto de carro se disponen en una relacion separada;
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dicho conjunto (65) de brazo de contacto incluye una pluralidad de brazos (58A, 58B, 58C, 58D) de
contacto, varios miembros (56A, 56B) de aislamiento, varios contactos (60) moviles y un conjunto
(62) de eje;

incluyendo dicho conjunto (62) de eje un eje (210);

cada brazo (58A, 58B, 58C, 58D) de contacto define una abertura (170A, 170B, 170C, 170D);

uno de dichos contactos (60) moéviles se dispone en cada uno de dichos brazos (58A, 58B, 58C,
58D) de contacto;

cada uno de dichos brazos (58A, 58B, 58C, 58D) de contacto se acopla de forma giratoria a dicho
eje (210), extendiéndose dicho eje a través de dicha abertura (170A, 170B, 170C, 170D) de brazo
de contacto;

cada uno de dichos miembros (56A, 56B) de aislamiento incluye dos superficies (102, 104) de
contacto;

cada uno de dichos miembros (56A, 56B) de aislamiento se dispone inmediatamente adyacente y
entre dos brazos (58A, 58B, 58C, 58D) de contacto;

cada superficie (102, 104) de contacto del miembro de aislamiento se acopla a, y se pone en
comunicacién eléctrica con, dicho brazo (58A, 58B, 58C, 58D) de contacto adyacente;

dichas derivaciones (54) se acoplan a, y se ponen en comunicacion eléctrica con, un miembro (56A,
56B) de aislamiento; y

en donde cada brazo (58A, 58B, 58C, 58D) de contacto y cada miembro (56A, 56B) de aislamiento
se acopla de forma flotante a dicho eje (210} sin ninguna compresion lateral y/o enganche por parte
de las paredes laterales (70, 74) del conjunto de carro, de manera que permita un desplazamiento
longitudinal en dicho eje (210}, y cada brazo (58A, 58B, 58C, 58D) de contacto se expone a las
mismas fuerzas de friccion.

El aparato (10) de conmutacion eléctrica de la reivindicacion 6 en donde:

cada miembro (56A, 56B) de aislamiento incluye un cuerpo (100);
cada cuerpo (100) del miembro de aislamiento incluye una lenglieta (110) para brazo de contacto;

y

cada lengiieta (110) para brazo de contacto incluye dos superficies laterales (112, 114);

en donde un area en el intervalo entre el 1 % y el 85 %, entre el 1 % y el 50 %, o entre el 1 % y el
15 % de cada superficie lateral (112, 114) de la lenglieta para brazo de contacto crea friccion.

El aparato (10) de conmutacion eléctrica de la reivindicacion 6 en donde:

dicha pluralidad de brazos (58) de contacto incluye al menos tres brazos de contacto; y
en donde dichos al menos tres brazos (58) de contacto se disponen en un solo gje (210).

El aparato (10) de conmutacion eléctrica de la reivindicacion 6 en donde:

cada derivacién (54) incluye un elemento (57) de acoplamiento giratorio;

cada miembro (56A, 56B) de aislamiento incluye una superficie posterior (104), extendiéndose cada
una de dichas superficies posteriores (104) sobre un arco mayor, definiendo de este modo una
cavidad (132) generalmente arqueada;

cada elemento (57) de acoplamiento giratorio de derivacién se dispone de forma giratoria en una
cavidad (132) arqueada del miembro de aislamiento asociado; y

en donde cada derivacion (54) se acopla de forma giratoria a un miembro (56A, 56B) de aislamiento
asociado.
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