ES 2 287 822 T3

@ Numero de publicacién: 2 287 822

OFICINA ESPANOLA DE

PATENTES Y MARCAS @ Int. Cl.:
HO2K 7/116 (2006.01)
ESPANA HO02K 7/10 (2008.01)
@ TRADUCCION DE PATENTE EUROPEA T3

Numero de solicitud europea: 05003644 .1
Fecha de presentacién : 20.03.2000

Numero de publicacion de la solicitud: 1553680
Fecha de publicacion de la solicitud: 13.07.2005

Titulo: Sistemas motores para aparatos electronicos domésticos.

Prioridad: 26.03.1999 GB 9906926 @ Titular/es: Kenwood Limited
New Lane
Havant, Hampshire PO9 2NH, GB

Fecha de publicacién de la mencién BOPI: @ Inventor/es: Cotton, John y
16.12.2007 Gowers, Laura

Fecha de la publicacién del folleto de la patente: Agente: Lahidalga de Careaga, José Luis
16.12.2007

Aviso: En el plazo de nueve meses a contar desde la fecha de publicacién en el Boletin europeo de patentes, de
la mencién de concesién de la patente europea, cualquier persona podra oponerse ante la Oficina Europea
de Patentes a la patente concedida. La oposicién debera formularse por escrito y estar motivada; sélo se
considerara como formulada una vez que se haya realizado el pago de la tasa de oposicién (art. 99.1 del
Convenio sobre concesion de Patentes Europeas).

Venta de fasciculos: Oficina Espafiola de Patentes y Marcas. P° de la Castellana, 75 — 28071 Madrid



1 ES 2287 822 T3 2

DESCRIPCION

Sistemas motores para aparatos electrénicos do-
mésticos.

Esta invencién hace referencia a sistemas moto-
res para aparatos electrénicos domésticos, y especial-
mente, aunque no exclusivamente, a sistemas asi pa-
ra aparatos de cocina tales como procesadores de ali-
mentos.

Es necesario que los sistemas motores para apara-
tos de cocina cumplan con muchos criterios, los cua-
les influyen fundamentalmente en varios aspectos de
su disefio y construccién y, en muchos casos, presen-
tan la necesidad de llegar a un compromiso. Por ejem-
plo, es posible que un aparato como un procesador de
alimentos tenga que realizar tareas que dicten la ha-
bilidad de operar bajo unas caracteristicas de veloci-
dad/torsiéon muy variadas, y dicho rendimiento debe
conseguirse de manera fiable y fécil para el usuario,
sin generar cantidades indebidas de ruido y/o vibra-
cién, en un aparato relativamente econémico de di-
mensiones compactas, en el que la altura de funciona-
miento preocupa particularmente.

Se han adoptado muchos sistemas motores con
el deseo de optimizar el paquete de rendimiento to-
tal/precio/configuracion ofrecido al consumidor, pero
la mayoria de ellos se han quedado por debajo de los
requisitos ideales, al menos en algunos aspectos.

La especificacién DE 196 36 705 Al describe un
sistema motor para un aparato para lavar ropa en
el que un motor acciona un impulsor productor de
corriente de aire y, por medio de una unidad reduc-
tora de velocidad mecdnica y una correa transmiso-
ra, impulsa un tambor para secar la ropa. El tambor
se desplaza literalmente desde el eje del motor y la
correa transmisora se desplaza en un plano constrefii-
do para cruzar una disposicion de montaje del motor.
La correa transmisora del tambor se tensa activamente
durante la operacién permitiendo, para ello, que tenga
lugar un movimiento relativo entre los componentes
seleccionados del sistema motor.

La especificacién GB 2 303 537 A describe un
aparato para la preparacién de alimentos con multi-
ples bocas impulsoras derivadas de una unidad motor
comun.

Un objetivo de esta invencion es ofrecer un sis-
tema motor para un aparato doméstico, cuyo sistema
adopte un enfoque de la disposicién bédsica impulsora
que permita al menos tratar uno de los criterios men-
cionados anteriormente desde un punto de vista origi-
nal.

De conformidad con la invencién se facilita un
sistema motor para un aparato doméstico, el sistema
ofreciendo una pluralidad de bocas de salida de trans-
misién que operan a velocidades diferentes y consta
de un primer miembro que incluye un motor de im-
pulsién eléctrico y un eje motor impulsado por di-
cho motor y acoplado a una primera boca de salida
de transmisién para impulsarlo a una velocidad selec-
cionada; dicho eje motor extendiéndose axialmente
a partir de dicho motor, y un segundo miembro que
incluye un componente giratorio, los miembros des-
viandose el uno con relacién al otro, un primer meca-
nismo reductor de velocidad acoplando el eje motor
al componente giratorio del segundo miembro y un
segundo mecanismo reductor de velocidad acoplan-
do dicho componente giratorio a una segunda boca de
salida de transmision; dichos miembros colocandose
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y manteniéndose en una relacién fija en espacio entre
si por medio de una montura soporte que incluye una
placa de montaje superior e incluye un medio de apo-
yo respectivo para dicho eje y dicho componente gira-
torio; y el sistema caracterizdndose porque dichas bo-
cas de salida de transmision se colocan coaxialmente
con relacién las unas con las otras y por dichos me-
canismos reductores de velocidad que constan de los
correspondientes mecanismos de correa y polea mon-
tados muy cerca los unos de los otros junto a dicha
placa de montaje superior.

Preferentemente, dicho componente giratorio
consta de otro eje dispuesto bisicamente en paralelo
al eje motor de dicho motor, en el que tanto el primer
como el segundo mecanismo reductor de velocidad
puede conectarse directamente entre dichos ejes, dan-
do una capacidad impulsora positiva y permitiendo
que la construccién se equilibre dindmicamente pa-
ra reducir el desgaste y controlar el ruido y vibracion,
incluso cuando se opera el sistema bajo condiciones
adversas.

Preferentemente, ambos miembros des sistema se
montan en una montura comun de miembros de so-
porte, y son sostenidos por la misma, para estimular
una operacién sélida y sin problemas.

La incorporacién del motor directamente en uno
de los miembros operativos imparte, de forma venta-
josa, rigidez en el sistema motor como un todo.

La velocidad seleccionada puede ser, convenien-
temente, la velocidad de operacién del motor, y por lo
general se halla entre 10.000 y 20.000 rpm.

Preferentemente, el motor es un motor en serie de
longitud axial corta, medida a lo largo del eje motor,
que permite que la altura del sistema motor, y por tan-
to del aparato como un todo, sea aceptablemente baja,
con los ejes motores dispuestos en vertical.

Preferentemente, los motores coaxiales operan,
respectivamente, a velocidades altas, directas del mo-
tor, para fines licuadores, y a velocidades més reduci-
das adecuadas para procesar alimentos.

También es preferible que los mecanismos reduc-
tores de velocidad consten de los respectivos meca-
nismos de correa y polea colocados en paralelo en-
tre si. Esto ofrece una reduccién de velocidad fia-
ble y rentable sin aumentar indebidamente la longi-
tud axial, y por ello la altura operativa, de todo el sis-
tema.

Si se desea, los dos mecanismos de correa y polea
pueden configurarse de manera que impartan reduc-
ciones de velocidad idénticas, y por ello permitiendo
el uso de componentes dobles y, por lo tanto, que se
tengan en cuenta las economias de escala y aumen-
tando la efectividad econémica del sistema.

En algunas representaciones, el sistema puede
constar de una primera y una segunda placa de mon-
taje, dispuestas en paralelo la una de la otra y en lados
opuestos (encima y debajo respectivamente) de dicho
motor, en la direccion axial.

A fin de entender la invencién claramente y llevar-
la a efecto facilmente, ahora se describiran sistemas
motores en particular con referencia a los dibujos ad-
juntos, en los que:

La Figura 1 muestra, en vista en perspectiva y con
la caja cortada especialmente, un sistema motor expli-
cativo de la invencion que muestra una boca de salida
de transmision de la licuadora,

la Figura 2 muestra, en forma parecida a la Figura
1, el sistema con un eje motor del procesador de ali-
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mentos en posicion, ocultando una boca de salida de
transmision de la licuadora, y

la Figura 3 muestra, en forma parecida a la Figura
1, un sistema motor que explica atiin més la invencion.

Refiriéndonos ahora a la Figura 1, se muestra en
parte la caja base 1 del procesador de alimentos gene-
ralmente indicado con el nimero 2. El procesador in-
cluye, dentro de la caja 1, un motor en serie 3 montado
con sus ejes motores 4 verticales; el motor teniendo
un eje motor 5 que se extiende tanto hacia arriba co-
mo hacia abajo, a lo largo del eje 4, y engranado en
los cojinetes respectivos (no se muestran) sostenidos
por placas de montaje superior e inferior 6, 7.

El motor 3 acciona directamente por medio de su
eje 5 una primera boca de salida de transmisién 13
que constituye, en este ejemplo, la boca de salida de
transmision de una licuadora que opera, naturalmente,
atoda velocidad del motor. También engranado en co-
jinetes respectivos, mostrados esquemadticamente en 8
y 9, en las placas 6 y 7, hay un segundo eje 10 paralelo
al eje motor 5. El eje 10 es accionado, a través de un
mecanismo motor reductor de la velocidad 11, por el
motor 3 y luego él mismo impulsa, a través de un se-
gundo mecanismo reductor de velocidad 12, una boca
de salida de transmision 14 de velocidad relativamen-
te baja la cual es concéntrica con la boca de salida de
transmisién 13 y espera ofrecer, a través del eje motor
del cazo desmontable 15 (véase figura 2) un motor pa-
ra el procesador de alimentos. Este tltimo motor ope-
ra a una velocidad inferior a la velocidad del motor en
una cantidad determinada por el primer y el segundo
mecanismo motor de reduccién de velocidad 11y 12.

En este ejemplo, ambos mecanismos reductores
de velocidad constan de sistemas de correa y polea,
y tienen una dimensién y estdn configurados de tal
forma que cada uno de ellos proporciona una reduc-
cioén de velocidad de 3.33:1 haciendo que la reduccién
de velocidad total entre bocas de salida de transmision
13y 14 sea aproximadamente 11:1 aunque los valores
actuales de reduccién usados se aplicaran a discrecion
del disefiador. Sin embargo, tiene cierto mérito tener
un duplicado de cada uno de los mecanismos reducto-
res de velocidad, puesto que esto permite economias
de escala a la hora de obtener poleas y correas (u otros
componentes si se usan mecanismos diferentes).

En detalle, el mecanismo reductor de velocidad 11
consta de una polea pequefia, parte de la cual puede
verse en el nimero 16, la cual se monta directamente
en la extension descendente del eje del motor de im-
pulsién 5, una polea relativamente grande 17 montada
directamente en el eje 10, y una correa de transmision
18. De igual forma, el segundo mecanismo reductor
de velocidad 12 consta de una polea relativamente pe-
quefia 19 montada directamente en el eje 10, una po-
lea relativamente grande 20 montada directamente en
la boca de salida de transmision 14 del procesador de
alimentos y una correa de transmisién 21. Como se
indicé previamente, si las reducciones de velocidad
impartidas por los dos mecanismos 11 y 12 han de
ser las mismas, las poleas mds pequefias 16, 19, las
poleas mas grandes 17, 20 y las correas 18, 21 res-
pectivamente pueden duplicarse ttilmente.

En este ejemplo, y preferentemente, el mecanis-
mo reductor de velocidad 11 se monta justo debajo de
la placa de montaje inferior 7, mientras que el meca-
nismo reductor de velocidad 12 se monta justo enci-
ma de la placa de montaje superior 6; las placas 6y 7
montandose de forma rigida en la caja 1. Con este me-
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dio se proporciona un conjunto rigido que consta de
ejes motores en paralelo, o miembros, uno de los cua-
les incorpora el motor 3. Esto ofrece una resistencia
y rigidez naturales de manera rentable y compacta, y
también proporciona una plataforma bdsica o mddu-
lo capaz de usarse, con pequefias modificaciones, en
varias formas de aparatos de cocina.

La Figura 2 es idéntica a la Figura 1, excepto que
muestra el eje motor del cuenco desmontable 14 aco-
plado a la boca de salida de transmisién 14 del proce-
sador de alimentos.

Es de apreciar que la configuracién detallada del
sistema motor variard de conformidad con los varios
pardmetros del disefio en conjunto del aparato y sus
criterios de operacion. Por ejemplo, en vez de usar las
placas superior e inferior 6 y 7 por separado para con-
seguir el montaje rigido del motor y otros componen-
tes dindmicos del sistema, podran usarse los armazo-
nes extremos del motor de fundicién. De igual forma,
aunque se ha indicado una reduccién de velocidad de
11:1 en el ejemplo especifico anterior, pueden usarse
diferentes proporciones, aunque es preferible una re-
duccién entre 10:1 y 12:1 en un sistema que ofrezca
transmision para la licuadora y procesador de alimen-
tos como el descrito anteriormente. Ademas, las re-
ducciones impuestas por los dos mecanismos 11y 12
no necesariamente han de ser las mismas.

En un ejemplo prictico, la distancia entre los cen-
tros de los ejes 5 y 10 era de 81,6 mm, aunque no es
una dimension critica y se han adoptado variantes tan
menores con el desplazamiento como de 49,0 mm. En
el sistema motor a describir con referencia a la Figura
3, el desplazamiento en uso actual es de 56,55 mm.

Refiriéndonos ahora a la Figura 3, en la que los
componentes comunes a las Figuras 1 y 2 llevan los
mismos nimeros de referencia y no se describirdn
mads excepto en la medida en que se configuren de for-
ma diferente y/o interrelacionen con otros componen-
tes, una diferencia principal del sistema motor mos-
trado en la Figura 1 es la falta de placa de montaje in-
ferior 7. Los componentes de la Figura 3 se sostienen
todos de la placa de montaje superior 6 que se halla
suspendida, por medio de cualquier componente de
unién adecuado, tal como tornillos (no se muestran)
que pasen por las aperturas de arandela tales como 22
en la placa de montaje 6, desde una superficie inte-
rior superior de una caja adecuada (no se muestra).
Pueden utilizarse montajes anti-vibratorios mas sofis-
ticados que las arandelas para el montaje de la placa
6 si se desea. De hecho, pueden emplearse sensores
activos tales como arandelas piezoeléctricas para fa-
cilitar sefiales eléctricas indicativas de fuerzas asimé-
tricas tales como la pueden ser causadas por el em-
pleo del aparato que incorpore el sistema motor de la
invencién para algin objetivo inapropiado. Las sefia-
les de cualquier sensor activo utilizado pueden proce-
sarse adecuadamente, por ejemplo, por medio de una
unidad microprocesadora, para generar avisos audi-
bles y/o visuales, o para cerrar automaticamente el
sistema como respuesta a las fuerzas asimétricas que
excedan los niveles de umbral permitidos.

El sistema motor de la Figura 3 cuelga de la pla-
ca 6 por medio de una montura soporte comuin que
consta de armazones inferior y superior extremos de
fundicién en forma de U 23, 24 que se aseguran, res-
pectivamente, a las superficies inferior y superior de
las laminaciones del motor 3. Cada extremo de mon-
tura se forma con una extension respectiva parecida
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a un larguero 23a, 24a, cuyas extensiones ofrecen un
montaje rigido para el eje 10. Los extremos de mon-
tura 23 y 24 incluyen, como es de apreciar, los res-
pectivos cojinetes inferior y superior para los ejes 5 'y
10, y en general constituyen un armazén que SOpor-
ta de forma rigida los componentes del sistema y los
mantiene en la relacion espacial deseada. La Figura 3
también muestra las aspas tales como 25 de un venti-
lador de enfriamiento montado axialmente con el mo-
tor 3; aunque es de apreciar que las construcciones al-
ternativas de ventiladores puedan usarse y, de hecho,
en algunos entornos operativos, es posible que no se
necesite un ventilador. En la referencia 26 se muestra
una placa cepillo.

En este sistema motor, a diferencia del de las Fi-
guras 1 y 2, las reducciones impartidas por el primer
y segundo mecanismo reductor de velocidad difieren
entre si. Aqui, las poleas 16y 17 tienen 15y 71 dien-
tes respectivamente, mientras que las poleas 19 y 20
tienen 27 y 72 dientes respectivamente. Se ha descu-
bierto que estos pardmetros particulares operan bien
en la configuracion del sistema de la Figura 3 aun-
que, naturalmente, las disposiciones actuales usadas
pueden diferir en una representacién dada como re-
sultado de las demandas de disefio, econdmicas y/o
funcionales.

En general, podrd comprobarse que cada uno de
los sistemas motores descritos anteriormente utiliza
un primer y un segundo miembro de desplazamiento,
uno activo en el sentido de que contiene el motor de
impulsidn, y el otro pasivo en el sentido de que es im-
pulsado sélo desde el miembro activo; ambos miem-
bros estando unidos por un par de mecanismos reduc-
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tores de velocidad para permitir que los transmisores
coaxiales deriven del miembro activo.

Usando el sistema motor descrito en la presente
como mddulo bésico, es posible cambiar, con modi-
ficaciones de disefio relativamente simples, las pro-
porciones de transmisién y/o ubicaciones de bocas de
salida de transmisién. Ademds, pueden incorporarse
otras bocas de salida de transmisién extra facilmente
y lograr facilmente sus velocidades relativas operati-
vas deseadas.

Las figuras de los dibujos muestran ejemplos de
los sistemas motores en los que la primera 6 y la se-
gunda 7 placa de montaje se colocan en caras opues-
tas (arriba y abajo, respectivamente) del motor 3 en la
direccién axial. En estos ejemplos, el primer 11 y el
segundo 12 mecanismo reductor se colocan respecti-
vamente debajo de la segunda placa de montaje 7 y
encima de la primera placa de montaje 6.

Por el contrario, el sistema motor reivindicado en
la presente (no se muestra en las figuras) tiene ambos
mecanismos reductores de velocidad muy préximos
el uno del otro, junto a la placa de montaje superior 6
o (si se facilita) junto a la placa de montaje inferior 7.

Pueden facilitarse bocas de salida de transmisién
adicionales desde el sistema si se desea y, por lo tan-
to, puede derivarse movimiento desde cualquier punto
conveniente en el sistema. Por ejemplo, puede tomar-
se una o0 mas transmisiones, directa o indirectamente,
desde el eje 10 en el miembro pasivo del sistema; ha-
ciéndose uso de mecanismos conocidos de cambio de
direccidn si es necesario para proporcionar cualquier
boca de salida que necesite hallarse fuera de linea con
el eje 10.
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REIVINDICACIONES

1. Un sistema motor para un aparato doméstico,
el sistema ofreciendo una pluralidad de bocas de sa-
lida de transmision (13, 14) que operan a velocidades
diferentes y consta de un primer miembro que inclu-
ye un motor de impulsién eléctrico (3) y un eje mo-
tor (5) impulsado por dicho motor y acoplado a una
primera boca de salida de transmisién (13) para im-
pulsarlo a una velocidad seleccionada; dicho eje mo-
tor extendiéndose axialmente a partir de dicho motor,
y un segundo miembro que incluye un componente
giratorio (10), los miembros desvidndose el uno con
relacién al otro, un primer mecanismo reductor de ve-
locidad (11) acoplando el eje motor (5) al componen-
te giratorio (10) del segundo miembro y un segundo
mecanismo reductor de velocidad (12) acoplando di-
cho componente giratorio (10) a una segunda boca de
salida de transmision (14); dichos miembros colocan-
dose y manteniéndose en una relacion fija en espacio
entre si por medio de una montura soporte que incluye
una placa de montaje superior (6) e incluye un medio
de apoyo respectivo para dicho eje (5) y dicho com-
ponente giratorio (10); y el sistema caracterizando-
se porque dichas bocas de salida de transmisién (13,
14) se colocan coaxialmente con relacion las unas con
las otras y por dichos mecanismos reductores de ve-
locidad (11, 12) que constan de los correspondientes
mecanismos de correa y polea (16, 17, 18 y 19, 20,
21) montados muy cerca los unos de los otros junto a
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dicha placa de montaje superior (6).

2. Un sistema de conformidad con la reivindica-
cién 1, en donde dicho componente giratorio consta
de otro eje (10) colocado bésicamente en paralelo con
el eje motor (5) de dicho motor (3).

3. Un sistema de conformidad con la reivindica-
cién 1 o la reivindicacion 2, en donde el motor (3) es
un motor en serie de longitud axial corta, medida a lo
largo del eje motor (5).

4. Un sistema de conformidad con cualquiera de
las reivindicaciones anteriores, en donde la boca de
salida de transmision interior (13) ofrece una transmi-
sién de velocidad relativamente alta configurada para
facilitar su uso para fines de mezclado, y la boca de
salida de transmision exterior (14) ofrece una transmi-
sién de velocidad relativamente baja configurada para
facilitar su uso para procesamiento de alimentos.

5. Un sistema de conformidad con cualquiera de
las reivindicaciones anteriores, en donde los dos me-
canismos de correa y polea (16, 17, 18 y 19, 20, 21)
imparten reducciones de velocidad idénticas.

6. Un sistema de conformidad con cualquiera de
las reivindicaciones anteriores, el cual consta de pla-
cas de montaje superior e inferior (6, 7) colocadas en
paralelo la una de la otra y en caras opuestas de dicho
motor (3), en una direccion axial relativa al mismo.

7. Un sistema motor de conformidad con cualquie-
ra de las reivindicaciones anteriores, en donde dicha
velocidad seleccionada es la velocidad de operacién
de dicho motor (3).
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