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MOTOR DE ACCIONAMIENTO DE VELOCIDAD VARIABLE PARA MAQUINA

INDUSTRIAL

ANTECEDENTES
[0001] La presente invencion se refiere a un motor de accionamiento para una

maquina industrial.

RESUMEN

[0002] Las maquinas industriales (por ejemplo, maquinas de mineria industrial),
tales como trituradores de rodillos o dispositivos de trituracién por rodilios se
utilizan para modificar el tamafio de un material (por ejemplo, material extraido) en
las industrias de manipulacién de materiales y la mineria. Un triturador de rodillos
es un dispositivo que incluyé un eje montado con cojinetes en un marco y que
incluye una 0 mas herramiehtas que se acoplan fisicamente a un material (por
ejemplo, rocas, carbon, etc.) con el fin de reducir el material a un tamano de
particula deséado y/o predeterminado. Tal dispositivo puede ser implementado en
una variedad de diferentes tipos de trituradores de rodillos, tales como
alimentadores automaticos, trituradoras de doble rodillo, trituradores de rodillos
individuales, etc. El material se alimenta en los diversos tipos de trituradoras de
rodillos utilizando, por ejemplo, una cadena y un transporte de tipo volador (como
un alimentador automatico), o el uso de la gravedad (como en trituradores de
rodillos dobles y trituradores de rodillos individuales), donde se produce una
accion de aplastamiento entre los rodillos de trituracion de eje (por ejemplo,
trituradoras dé doble rollo) o entre un rodillo de trituracién de eje y un marco (por
ejemplo, la trituradora de rodillo individual).

[0003] Los ftrituradores de rodillos son impulsados, por ejemplo, uno o mas
motores eléctricos que conducen un eje del motor y conectados a una reduccion

de engranajes para producir una velocidad de rotacién fija para elveje de la
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trituradora del rodillo. La fuerza producida por el eje del triturador de rodillos para
el apresto del material es una funcién de la velocidad de rotacién del eje de la
trituradora de rodillo y la masa de rotacion del eje del motor de accionamiento y el
eje de Ié trituradora de rodillo. Esta fuerza se concentra en las herramientas de las
trituradoras de rodillos (por ejemplo, interruptores) tal que la fuerza se aplica al
material con el fin de reducir al material al tamafio de particula deseado.

[0004] Las modalidades de la invencion descrita en el presente documento se
refieren a una maquina industrial y a un motor de accionamiento o controlador de
la maquina industrial. El controlador esta configurado para cambiar la velocidad de
rotacion de un eje de la trituradora de rodillo mediante el control de la velocidad de
un motor (por ejemplo, dentro de un rango de aproximadamente +/-15% de la
velocidad sincrona del motor). Mediante la manipulacién de la velocidad de
rotacién del eje de la trituradora de rodillos, la trituradora de rodillos experimenta
un menor desgaste de las herramientas (por ejemplo, desgaste del interruptor),
una mayor vida atil de la herramienta, menos tiempo de inactividad, menor
consumo de energia, tamafio de material mas consistente, y la capacidad de
alterar el tamano del material producido dindmicamente dentro de un rango de
valores. Estos beneficios se pueden obtener sin tener que redisefar el triturador
de rodillos o las herramientas de trituracion (por ejemplo, interruptores). El
controlador recibe y utiliza sefales recibidas desde los sensores y varios métodos
de control para ajustar o modificar la velocidad al motor eléctrico para controlar
correspondientemente la velocidad del eje del triturador de rodillos.

[0005] En una modalidad, la invencién proporciona una maquina industrial que
incluye un motor de trituracidn que tiene una velocidad de rotacién, un eje de
trituracion, un transportador, un sensor, y un controlador. El eje de la trituradora
esta acoplado mecanicamente a una salida del motor de trituracién, y el eje de
trituracion incluye una pluralidad de herramientas operables para aplastar un

material. El transportador esta configurado para transportar el material a través de
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la maquina indﬁstrial. El sensor estd configurado para generar una senal
relacionada con un parametro del motor de trituracion. El controlador esta
configurado para recibir la sefial desde el sensor, determinar un valor para el
parérhetro del motor de trituracion basado en la sefial recibida, comparar el valor
para el parametro del motor de trituracién a un valor de umbral, y generar una
sefial de control para modificar la velocidad de rotacién del motor de trituracién
basado en la comparacion del valor del parametro del motor de trituracién con el
valor de umbral.

[0006] En otra modalidad, la invencién proporciona un método para controlar una
maquina industrial. El método incluye la recepcién de una sefal de un sensor
relacionada con un parametro de un motor de trituraciéon. El motor de trituracion
tiene una velocidad de rotacion, y el motor de trituracién esta acoplado
mecanicamente a un eje de triturador que incluye una pluralidad de herramientas
operables para aplastar un material. EIl método también incluye la determinacion
de un valor para el parametro del motor de trituracion basado en la sefal recibida,
comparando el valor para el parametro del motor de trituracién a un valor de
umbral, y la generacién de una sefial de control para modificar la velocidad de
_rotacién del motor de trituracion basado en la comparaciéon del valor para el
parametro del motor de trituracién con el valor de umbral.

[0007] En otra modalidad, la invencion proporciona una maquina industrial que
incluye un motor de trituracion que tiene una velocidad de rotacién, un eje
triturador, un sensor, y un controlador. El eje triturador est4d acoplado
mecénicarﬁente a una salida del motor de trituracion, y el eje triturador incluye una
pluralidad de herramientas operables para aplastar un material. El sensor esta
configurado para generar una sefial relacionada con un parametro del motor de
trituraciéon. El controlador esta configurado para recibir la sefal desde el sensor,
determinar un valor para el parametro del motor de trituracion basado en la sefal

recibida, comparar el valor para el parametro del motor de trituracién a un valor de
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umbral, y generar una sefial de control para modificar la velocidad de rotacion del
motor de trituracion basado en la comparacion del valor para el parametro del
motor de trituracién con el valor de umbral.

[0008] Otros aspectos de la invencion seran evidentes por la consideracion de la

descripcion detallada y los dibujos adjuntos.

BREVE DESCRIPCION DE LOS DIBUJOS

[0009] La Figura 1 es una vista superior de una maquina industrial de acuerdo conv
una modalidad de la invencion.

[0010] La Figura 2 es una vista lateral de la maquina industrial de la figura 1.
[0011] La Figura 3 es una vista superior de una maquina industrial de acuerdo con
otra modalidad de la invencion.

[0012] La Figura 4 es una vista lateral de la maquina industrial de la figura 3.
[0013] La Figura 5 es una vista superior de un conjunto transportador de acuerdo
con una modalidad de la invencion.

[0014] La Figura 6 es una vista superior de un conjunto de eje de trituracién de
acuerdo con una modalidad de la invencion.

[0015] La Figura 7 ilustra un dispositivo de trituracion de acuerdo con una
modalidad de la invencién.

[0016] La Figura 8 es una vista explosionada en perspectiva de un eje triturador de
acuerdo con una modalidad de la invencion.

[0017] Las Figuras 9-11 ilustran un medidor de material de acuerdo con una
modalidad de la invencion.

[0018] Las Figuras 12-14 ilustran un medidor de material de acuerdo con otra
modalidad de la invencion.

[0019] La Figura 15 es un controlador para una maquina industrial de acuerdo con

una modalidad de la invencion.



[0020] La Figura 16 es un proceso para controlar una maquina industrial de
acuerdo con una modalidad de la invencion.
[0021] La Figura 17 es un.proceso para controlar una maquina industrial de

acuerdo con otra modalidad de la invencién.

DESCRIPCION DETALLADA

| [0022] Antes de que cualquiera de las modalidades de la invencion se explique en

detalle, se debe entender que la invencion no se limita en su aplicacion a los
detalles de construccién y la disposicion de los componentes expuestos en la
siguiente descripcion o ilustrados en los siguientes dibujos. La invencion es capaz
de otras modalidades y de ser puesta en practica o de ser llevada a cabo de
diversas maneras. También, se debe entender que la fraseologia y terminologia
aqui utilizada es para el proposito de descripcién y no deben considerarse como
limitada. El uso de "incluyendo", "que comprende" o "que tiene" y variaciones de
los mismos en el presente documento pretende abarcar los elementos listados y
equivalentes de los mismos asi como articulos adicionales. Los términos
"montado"”, "conectado" y "unido" se usan de manera amplia y abarcan directa e
indirectamente a conectar, montar y acoplar. Ademas, "conectado" y "unido" no se
limitan a conexiones fisicas o mecanicos o acoplamientos, y pueden incluir
conexiones eléctricas o acoplamientos, ya sean directos o indirectos. Ademas, las
comunicaciones electronicas y las notificaciones se pueden realizar usando
cualquier medio conocido, incluyendo las conexiones directas, las conexiones
inalambricas, etc.

[0023] Cabe sefalar que una pluralidad de dispositivos basados en hardware y
software, asi como una pluralidad de diferentes componentes estructurales se
pueden utilizar para implementar la invencién. Ademas, como se describe en los
parrafos siguientes, las configuraciones especificas ilustradas en los dibujos estan

destinadas a ejemplificar las modalidades de la invencion y otras configuraciones
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alternativas son posibles. Los términos "procesador" "unidad central de
procesamiento" y "CPU" son intercambiables a menos que se indique lo contrario.
Cuando los términos "procesador" o "unidad central de procesamiento" o "CPU "
se utilizan para identificar una unidad que realiza funciones especificas, debe
entenderse que, a menos que se indique lo contrario, estas funciones pueden ser
realizadas por un solo procesador o varios procesadores dispuestos en cualquier
forma, incluyendo procesadores en paralelo, procesadores en serie, procesadores
tandem o configuraciones de procesamiento de nube/computacion de nube.

[0024] La invencidn descrita en este documento se refiere a una maquina
industrial, como por ejemplo un alimentador automatico o un medidor (por ejemplo,
una trituradora de rodillo sencillo, una trituradora de doble rodillo, etc.) La maquina
industrial incluye, por ejemplo, al menos un motor de trituracién y al menos un
motor transportador (es decir, modalidades de alimentador automatico). Un
controlador de la maquina industrial esta configurado para controlar una variedad
de sefnales de los sensores relacionados con las caracteristicas de funcionamiento
o parametros de los motores con el fin de determinar un estado de funcionamiento
de la maquina industrial. El estado de funcionamiento de la maquina industrial
puede incluir, por ejemplo, un nivel de carga en un eje de la trituradora, un nivel de
carga en un transportador, una velocidad de los motores, una potencia de los
motores, una carga de la motores, etc. El controlador, o una o mas unidades
dedicadas conectadas al controlador, es operable para detectar la condicion
asociada con la maquina industrial y modificar la velocidad de funcionamiento del
motor de trituracion o del motor transportador con el fin de mejorar el
funcionamiento de la maquina industrial. Por ejemplo, la velocidad de
funcionamiento de los motores puede ser modificada para mejorar el rendimiento,
reducir el desgaste, mejorar la consistencia del material de salida, etc. En cada
caso, los paradmetros del motor de trituracion y/o el motor transportador son

monitoreados y controlados (por ejemplo, ajustados o modificados) con el fin de
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lograr un mejor rendimiento de la maquina industrial sin tener que redisefiar o
reconfigurar los aspectos mecanicos de la maquina industrial.

[0025] La invencién se puede implementar en una variedad de maquinas
industriales, tales como un alimentador automatico. Un alimentador automatico es
un dispositivo de bajo perfil de trituraciéon que incluye, por ejemplo, un sistema

horizontal de rodillo de trituracion (en general referido como un " eje de
trituracion™), un sistema transportador, una tolva, y las ruedas opcionales o pistas
que permiten el movimiento de la maquina industrial. Las implementaciones
especificas de un alimentador automatico pueden tomar cualquiera de una
variedad de formas en base a, entre otras cosas, dispositivos de acarreo de
material, tamario del material de alimentacién, la materia, etc.
[0026] Las figuras 1 y 2 ilustran un alimentador automatico 100 de acuerdo con
una modalidad de la invencion. El alimentador automatico 100 incluye una unidad
de velocidad variable para controlar la velocidad de rotacion de un eje de
trituracion. La maquina industrial 100 también incluye, entre otras cosas, un
transportador y una cadena de transportador 105, transportes por vuelo 110, un
conjunto de interruptor 115, un primer motor o motor transportador 120, un
segundo motor o motor de trituracion 125, un primer reductor de velocidad (por
ejemplo, reduccidén de engranajes) 130, un segundo reductor de velocidad (por
ejemplo, reduccion de engranajes) 135, y un rastreador 140. La maquina industrial
100 también incluye, por ejemplo, un eje de cola 145, cobertores de cadena 150,
cadenas asfixiantes 155, valvulas de control hidraulico 160, barras antipanico 165,
puertas que se doblan 170, un deposito hidraulico 175, un filtro hidraulico 180, un
embrague limitador de torque 185, una desconexion de la bomba hidraulica 190,
una'bomba' hidraulica 195, un acoplamiento 200, un eje principal 205, un motor de
arranqué 210, una asimilacion de cojinete 215, una asimilacién 220, un cilindro de
toma de la tolva 225, aparadores 230, y un canal de descarga 235. Una unidad se

denomina generalmente con respecto a un motor, pero la unidad también puede
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incluir, por ejemplo, un embrague, una reduccién de engranajes (por ejemplo,
reductor de velocidad), etc.

[0027] Otra implementacién de un alimentador automatico 300 se ilustra en las
Figufas 3 y 4. El alimentador automatico 300 también incluye un accionamiento de
velocidad variable para controlar la velocidad de rotacion de un eje de trituracion,
asi como, entre otras cosas, un transportador con cadenas y vuelos 305, un primer
motor eléctrico 310, un motor hidraulico 315, un segundo motor eléctrico o un
motor de trituracién 320, un reductor de velocidad (por ejemplo, reduccion de
engranajes) 325, y un rastreador 330. La maquina industrial 300 también incluye ,
por ejemplo, un eje de cola 335, cadenas asfixiantes 340, valvulas de control
hidraulico 345, un dep6sito hidraulico 350, filtros hidraulicos 355, un embrague
limitador de torque 360, una bomba hidraulica 365, un eje de cabezal 370, un
motor de arranque 375, un asimilador 380, un cilindro de toma de la tolva 385,
aparadores 390, un conducto de descarga 395, tanques de extincién de incendios
400, un intercambiador de calor 405, un interruptor de cinta 410, y un extremo de
admisién de volcado (por ejemplo, un extremo triple de admisién de volcado).
[0028] Antes de describir el funcionamiento de los alimentadores automaticos 100
y 300 en detalle, varios subsistemas se ilustran en las Figuras 5-8 para demostrar
ademas como se ensamblan los sistemas primarios de un alimentador automatico.
Por ejemplo, La Figura 5 ilustra un conjunto transportador 500 para la maquina
industrial 100 o la maquina industrial 300 que incluye un eje de cola 505, una
cadena transportadora y vuelos 510, un eje de cabezal 515, y una unidad
transportadora hidraulica 520. En algunas modalidades, el conjunto transportador
500 incluye un motor y un reductor de velocidad eléctrico para accionar la cinta
transportadora. La Figura 6 ilustra un conjunto de interruptor 600 que incluye un
motof eléctrico 605, un erﬁbrague limitador de torque 610, un reductor de
velocidad 615, y un eje de trituracién 620. La Figura 7 ilustra un dispositivo de

trituracion o una herramienta 700 que incluye un eje 705, un anillo de trituracion
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710, un soporte 715, un soporte intermedio 720, y un recogedor de trituracién 725.
La Figura 8 ilustra un ensamble de eje de trituracién 800 que incluye un eje de
trituracién 805, un reductor de velocidad 810, anillos de compresién 815, placas de
montaje de trituracion 820, cajas de cojinetes 825, cojinetes 830 y retenes de los
rodamientos 835.

[0029] Para fines descriptivos, la invencion se describira con respecto al
alimentador automatico 100, aunque la descripcién a continuacién de la operacion
de un alimentador automatico también se puede aplicar al alimentador automatico
300. Con referencia a la Figura 6, el alimentador automatico 100 incluye el eje de
trituracion de rodillo montado horizontalmente 620 accionado por el eje montado
en el reductor de velocidad 615 en combinacién con el motor eléctriccs 605. En
algunas modalidades, el alimentador automatico 100 incluye una cadena y la
rueda dentada de accionamiento que incluye un volante de inercia y un reductor
de velocidad que es impulsado por un motor eléctrico montado a un bastidor del
alimentador automatico 100. Una fuerza de trituracién del material para el
alime.ntador automatico 100 se produce como resultado de la masa de rotacion del
eje de trituracion 620 en combinacién con la velocidad del eje de trituracién 620.
La fuerza de rotura del material esta limitada por un dispositivo de sobrecarga o
controlador, asi como la cadena de transporte y barras de vuelo descritos
anteriormente (por ejemplo, mediante el control de la velocidad a la cual el
material se puede pasar a través del alimentador automatico). Esta fuerza de
ruptura del alimentador automatico 100 esta relacionada (por ejemplo,
directamente relacionada) a la resistencia del material a la accién de trituracion de
los picos trituradores que se montan en el eje de trituracién de rodillos. Entre mas
duro sea el material, mayor es la fuerza desarrollada por el eje de la trituradora y
del rﬁotor de trituracion cuando se esta triturando el material.

[0030] El sistema de transporte incluye las cadenas 105 y las barras de vuelo 150

impulsadas en un bucle sin fin alrededor del marco del alimentador automatico
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100. El sistema de transporte también incluye el eje de cabecera o el eje 205 que
esta conectado la unidad transportadora y un eje de cola 145 donde el conjunto de
la barra de cadena y de vuelo se devuelve de nuevo a la cubierta del alimentador
automatico 100. La unidad transportadora se puede acoplar directa o
indirectamente a uno o mas motores hidraulicos o uno o mas motores eléctricos
(por ejemplo, el motor 120) y uno o mas reductores de velocidad (por ejemplo, el
reductor de velocidad 130) que estan acoplados directamente al eje del cabezal
205 o indirectamente acoplado al eje del cabezal 205 a través de cadenas y
ruedas dentadas.

[0031] El conjunto de barra de cadena y de vuelo se configura para arrastrar el
material hasta el conjunto de trituracién 115. El conjunto de barra de cadena y de
vuelo proporciona una resistencia al material para permitir que las herramientas
del eje de trituracion (por ejemplo, picos de trituracién) penetren y separen el
material a medida que el material pasa a través del conjunto de trituraciéon 115. El
material se vierte en los vehiculos de transporte de material del alimentador
automatico a través de una tolva en el eje de cola 145. La tolva proporciona una
capacidad de reaccion en el alimentador automatico 100 para permitir que los
vehiculos de transporte de material vuelquen el material en el alimentador
automatico a una velocidad maxima posible. El alimentador automatico 100 puede
también ser fijo (por ejemplo, montado de forma permanente), semi- movil (por
ejemplo, a través de patines o ruedas), o totalmente moévil (por ejemplo, con el uso
de orugas auto alimentadas).

[0032] Como alternativa a un alimentador automatico, la invenciéon también puede
implementarse en, por ejemplo, un calibrador. Las implementaciones especificas
de un medidor también pueden tomar cualquiera de una variedad de formas (por
ejemplo, trituradora de rodillos individuales, trituradora de rodillo doble, etc.) sobre
la base de, entre otras cosas, el tamarfio de alimentacion del material, caudal del

material, tipo de material, etc. Una trituradora de doble rodillo es una maquina

Pl

il



industrial en el que un material que va a ser triturado se alimenta por gravedad, y
en la que cada uno de los ejes de trituraciéon gira uno hacia el otro para crear un
bolsillo plegable en el cual el material se rompe por las herramientas del eje de
trituracion (por ejemplo, picos de trituracién o bloques de perforacion).

[0033] Las Figuras 9-11 ilustran una trituradora de rodillos doble 900 que incluye
un conjunto de accionamiento 905, un conjunto de eje de rodillo 910, un conjunto
de rueda 915, un conjunto de cojinete 920, un revestimiento final 925, una seccion
de marco 930, un espaciador 935, una cubierta exterior del rodamiento 940, una
tapa 945, y una cubierta de rodamiento interior 950.

[0034] Otra trituradora de doble rodillo 1000 se ilustra en las Figuras 12-14. La
trituradora de doble rodillo 1000 iincluye una trituradora de doble rodillo 1000 que
incluye un primer conjunto de accionamiento 1005, un segundo conjunto de
accionamiento 1010, un conjunto de eje de rodillo de trituraciéon 1015, un conjunto
de ruedas 1020, conjuntos de cojinete 1025, un revestimiento final 1030, una
seccion de bastidor 1035, separadores 1040, una cubierta de rodamiento exterior
1045,-tapas 1050, y una cubierta de rodamiento interior 1055.

[0035] Como se ha indicado anteriormente, una trituradora de doble rodillo incluye
dos éjes de trituracion para triturar el material. En algunas modalidades, los ejes
de trituracion se sincronizan mediante un conjunto de engranajes de distribucion y
son impulsados por un motor eléctrico y un reductor de velocidad conectado a uno
de los dos ejes de trituracién. En otras modalidades, cada uno de los ejes de
trituracién puede ser accionado de forma independiente mediante respectivos
motores eléctricos y reductores de velocidad. Los ejes de trituracion estan
montados en un marco de tal manera que la distancia entre los ejes de trituracion,
en combinacion con la v_élocidad de los ejes de trituracion determina tanto el
rendifniehto de la trituradora de doble rodillo como el tamario del material de salida
por la trituradora de doble rodillo. En algunas modalidades, la velocidad de los ejes

de trituracion en una linea central de los ejes de trituracion se hace coincidir con la
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velocidad de una cinta transportadora que esta alimentando el material a la
trituradora de doble rodillo. En tales modalidades, la velocidad emparejada de los
ejes de trituracion a la corriente del material, asegura una minima cantidad de
producto de desecho de material (por ejemplo, material de salida de tamafio y de
forma incorrecta).

[0036] La Figura 15 ilustra un controlador 1100 asociado con las maquinas
industriales 100, 300, 900, y 1000. El controlador 1200 esta eléctricamente y/o
comunicativamente conectado a una variedad de médulos o componentes de las

maquinas industriales. Por ejemplo, el controlador ilustrado 1100 esta conectado a

| uno o mas indicadores 1105, un mddulo de interfaz de usuario 1110, uno 0 mas

transportadores de motor y transportadoras de unidades de motor 1115, uno o
mas motores y accionamientos del interruptor del motor de trituracién 1120, un
moédulo de fuente de alimentacion 1125, y uno o mas sensores 1130. El
controlador 1100 incluye combinaciones de hardware y software que son
operables para, entre otras cosas, controlar el funcionamiento de las maquinas
industriales, controlar la velocidad de los motores 1120 y 1125, activar uno o mas
indicadores 1105 (por ejemplo, una pantalla de cristal liquido ["LCD"]), supervisar
el funcionamiento de las maquinas industriales, etc. Uno o mas sensores 1130
incluyen, entre otras cosas, uno o mas sensores de corriente, uno o mas
transformadores de corriente, uno o mas sensores de velocidad (por ejemplo,
multiples sensores de efecto Hall), sensores de velocidad de rotacion, uno o mas
sensores de voltaje, uno o mas sensores de torque, uno o mas transductores de
presién, una o mas escalas de peso de correa, una o mas camaras para la
deteccion o sensor de tamario de particula del producto, uno o mas detectores de
temperatura dé resistencia, etc. Los motores 1115 y 1120 pueden ser, por
ejemplo, los motores de corriente continua ("DC"), motores de induccion de

corriente alterna ("AC"), motores de rotor AC, motores sin escobillas DC ("BLDC"),
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motores de imanes permanentes, motores de reluctancia conmutada, motores de
reluctancia sincrénica, motores hidraulicos, etc., o combinaciones de los mismos.

[0037] En algunas modalidades, el controlador 1100 incluye una pluralidad de
componentes eléctricos y electrénicos que proporcionan potencia, control
operativo, y la proteccién a los componentes y modulos dentro del controlador
1100 y/o maquinas industriales 100, 300, 900, y 1000. Por ejemplo, el controlador
1100 incluye, entre otras cosas, una unidad de procesamiento 1135 (por ejemplo,
un microprocesador, un microcontrolador, u otro dispositivo programable
adecuado), una memoria 1140, unidades de entrada 1145, y unidades de salida
1150. La unidad de procesamiento 1135 incluye, entre otras cosas, una unidad de
control 1155, una unidad aritmética logica ("ALU") 1160, y una pluralidad de
registros 1165 (se muestran como un grupo de registros en la figura 15), y se
implementan utilizando una arquitectura de ordenador conocido, tal como una
arquitectura Harvard modificada, una arquitectura de von Neumann, etc. La unidad
de procesamiento 1135, la memoria 1140, las unidades de entrada 1145, y las
unidades de salida 1150, asi como los diversos médulos conectados al controlador
1100, son conectados por uno o mas buses de datos y/o control (por ejemplo, bus
comun 1170). Los buses de control y/o de datos se muestran generalmente en la
figura 15 para fines ilustrativos. El uso de uno o mas buses de control y/o de datos
para la interconexién y la comunicacion entre los diversos médulos y componentes
seria conocido para una persona experta en la técnica en vista de la invencion
descrita en el presehte documento. En algunas modalidades, el controlador 1100
esta implementado parcial o totalmente en un chip semiconductor (por ejemplo, un
semiconductor de matriz de puertas programable en campo ["FPGA"]), tal como un
chip desarfollado a traves vde un proceso de disefio de nivel de transferencia de
registro (" RTL"). En algunas modalidades, las maquinas indust_riales incluyen un
controlador, tal como el controlador 1100, para cada interruptor o motor de

transporte.
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[0038] La memoria 1140 incluye, por ejemplo, un area de almacenamiento de
programa y un area de almacenamiento de datos. El area de almacenamiento de
programas y el area de almacenamiento de datos pueden incluir combinaciones
de diferentes tipos de memoria, como memoria de soélo lectura ("ROM"), memoria
de acceso aleatorio ("RAM") (por ejemplo, RAM dinamica [ "DRAM"], sincrono
DRAM ['SDRAM"], etc.), memoria programable y borrable eléctricamente de sélo
lectura ("EEPROM"), memoria flash, disco duro, tarjeta SD, u otros dispositivos
adecuados de otro tipo de memoria épticos, fisicos o electronicos, o magnéticos.
La unidad de procesamiento 1135 esta conectada a la memoria 1140 y ejecuta
instrucciones de software que son capaces de ser almacenadas en una memoria
RAM de la memoria 1140 (por ejemplo, durante la ejecucion), una ROM de la
memoria 1140 (por ejemplo, sobre una base generalmente permanente), u otro
medio no transitorio legible por el ordenador, como otra memoria o un disco. El
software incluido en la aplicacion de las maquinas industriales puede ser
almacenado en la memoria 1140 del controlador 1100. El software incluye, por
ejemplo, firmware, una o mas aplicaciones, datos de programa, filtros, reglas, uno
o mas médulos de programa, y otras instrucciones ejecutables. El controlador
1100 esta configurado para recuperar de la memoria y ejecutar, entre otras cosas,
instrucciones relacionadas con los procesos de control y métodos descritos en el
presente documento. En otras construcciones, el controlador 1100 incluye
componentes adicionales, menores, o diferentes.

[0039] El médulo de fuente de alimentacion 1125 suministra un voltaje nominal de
AC o de DC al controlador 1100 u otros componentes o médulos de las maquinas
industriales 100, 300, 900, y 1000. El moédulo de fuente de alimentacion 1125 es
impul_sado,v por ejemplo, por una fuente de energia que tiene voltajes de linea
nominal entre 100V y 240V de AC y frecuencias de aproximadamente 50 - 60Hz.
El médulo de fuente de alimentacion 1135 también estd configurado para

suministrar tensiones mas bajas para operar circuitos y componentes dentro del
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controlador 1100 de las maquinas industriales 100, 300, 900, y 1000. En otras
construcciones, el controlador 1100 u otros componentes y moédulos dentro de las
maquinas industriales son alimentados por una o mas pilas o baterias, u otras
fuentes independientes de la red de alimentaciéon (por ejemplo, un generador, un
panel solar, etc.)

[0040] EIl médulo de interfaz de usuario 1110 se utiliza para controlar o supervisar
las maquinas industriales 100, 300, 900, y 1000. Por ejemplo, el médulo de
interfaz de usuario 1110 esta acoplado operativamente al controlador 1100 para
controlar la velocidad de una cinta transportadora, la velocidad de rotacion de un
eje de trituracién, la velocidad de rotacion de un motor, etc. El médulo de interfaz
de usuario 1110 incluye una combinacion de entradas digitales y analdgicas o
dispositivos de salida requeridos para lograr un nivel deseado de control y
seguimiento para las maquinas industriales. Por ejemplo, el médulo de interfaz de
usuario 1110 incluye una pantalla (por ejemplo, una pantalla principal, una pantalla
secundaria, etc.) y dispositivos de entrada, tales como pantallas tactiles, una
pluralidad de botones, diales, interruptores, botones, etc. La pantalla es, por
ejemplo, una pantalla de cristal liquido ("LCD"), una pantalla de diodo emisor de
luz ("LED"), una pantalla de LED organico ("OLED"), una pantalla
electroluminiscente ("ELD"), una pantalla de emision de electrones de conduccion
superficial ("SED"), una pantalla de emision de campo ("FED"), un LCD transistor
de pelicula delgada ("TFT "), etc. EI médulo de interfaz de usuario 1110 también
puede ser configurado para mostrar las condiciones o los datos asociados con las
maquinas industriales, en tiempo real o sustancialmente en tiempo real. Por
ejemplo , el médulo de interfaz de usuario 1110 esta configurado para mostrar las
caracteristicas eléctricas medidas de las maquinas industriales, el estado de las
maquinas industriales, la velocidad de los motores, la velocidad de un
transportador, un tipo de material, etc. En algunas implementaciones, la médulo de

interfaz de usuario 1110 es controlado en conjunto con uno o mas indicadores
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1105 (por ejemplo, LEDs, altavoces, etc.) para proporcionar indicaciones visuales
o auditivas del estado o de las condiciones de las maquinas industriales 100, 300,
900 y 1000.

[0041] E! controlador 1100 utiliza las senales recibidas de los sensores 1130
relacionadas con el funcionamiento de un alimentador automatico para, por
ejemplo, implementar un sistema de retroalimentacién entre el motor para el eje de
trituracion y el motor de la cinta transportadora. Por ejemplo, el controlador 1100
puede utilizar un voltaje, una corriente, una velocidad, un momento de torsion, una
potencia, una presién hidraulica, etc., asociado con el motor para el eje de
trituracion para determinar una cantidad de carga que el eje de trituracion esta
experimentando. Sobre la base de la carga detectada en el motor de trituracion, el
controlador 1100 ajusta la velocidad del motor de trituracién o el motor del
transportador para reducir la carga en el eje de trituraciéon. El controlador esta
configurado para cambiar la velocidad de rotacién de un eje de trituracion de
rodillo mediante el control de la velocidad del motor de trituracién dentro de un
rango de valores, y/o cambiar la velocidad de la cinta transportadora mediante el
control de la velocidad del motor del transportador. Con respecto a cada uno de
los motores de trituracion y el motor del transportador, el controlador 1100 esta
configurado para modificar la velocidad de rotacioén del motor, ya sea por un valor
de velocidad bajo o por un valor de velocidad alto. En algunas modalidades, la
velocidad de los motores se puede aumentar, por ejemplo, aproximadamente
10%, 20%, 30%, o por un valor de entre aproximadamente 1% y aproximadamente
30% (por ejemplo, con respecto a una velocidad de sincrona del motor). Del
mismo modo, la velocidad de los motores puede ser reducida, por ejemplo, de
aproximadamente -10%, -20%, -25%, o por un valor de entre aproximadamente -
1% y aproximadamente -25% (por ejemplo, con respecto a una velocidad de

sincrona del motor).
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[0042] Como un ejemplo ilustrativo, si la carga del motor de trituracion es alta (por
ejemplo, por encima de un valor umbral o valor de sobre carga), la velocidad del
motor del transportador puede reducirse a fin de reducir la carga sobre el motor de
trituracidn y el eje de trituraciéon. Adicionalmente o alternativamente, si el motor del
transportador esta funcionando a toda velocidad y el motor de trituracién no esta
en gran medida o excesivamente cargado (por ejemplo, la carga no esta por
encima de un valor umbral), el motor de trituracion tiene capacidad disponible y la
velocidad del motor de trituraciéon puede ser aumentada. En tal caso, el aumento
de la velocidad del motor de trituracion aumenta la velocidad del eje de trituracion
con el fin de maximizar el rendimiento del material del alimentador automatico sin
sobrecargar el motor de trituracion.

[0043] En algunas modalidades, la velocidad del eje de trituracion puede también
ser modificada sobre la base de la densidad del material que estd siendo
procesado por la maquina industrial. Una mayor densidad o material mas duro
crea mas carga sobre el eje de trituracion que una menor densidad o material
relativamente mas blando. Como tal, si se espera que un primer tipo de material
sea procesado por la maquina industrial (por ejemplo, carbén) en base a, por
ejemplo, un valor de entrada de un operador, pero la maquina industrial es en vez
cargada cdn un material mas duro (por ejemplo, roca), el controlador 1100 puede
detectar el aumento de la carga (es decir, mas alla de la carga esperada o mayor
que un valor umbral), determinar que el material que se procesa es un material
mas denso, y retardar el motor de trituracién para reducir la velocidad, y el
desgaste, en el eje de trituracion.

[0044] Cuando se implementa la invencion en una clasificadora (por ejemplo, una
trituradora de doble rodillo, una trituradora de rodillo sencillo, etc.), la velocidad de
los ejes de trituracion puede ser controlada para limitar la cantidad de residuos (es
decir, el material de tamano inadecuado) que pasa por la trituradora de rodillos.

Ademas, a medida que se usan los picos de trituracion en los ejes de trituracion,
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la velocidad adicional se puede aplicar a los ejes de trituracion para mantener el
tamafo del material consistente y deseado a medida que el espacio libre entre los
dos trituradores aumenta. En modalidades de la invencién que incluyen dos
motores de trituracion independientes, productos de tamarfio ajustable pueden
lograr mediante la modificacion de la velocidad de uno o ambos de los motores de
trituracion. Ademas, la direccion de rotacion del eje de trituracién puede ser
invertida para la eliminacion de atascos u objetos irrompibles en la trituradora de
doble rodillo, y las velocidades diferenciales para los ejes individuales de
trituracion se puede utilizar para proporcionar una acciéon de fregado que libera
arcillas o materiales de desecho, lo que aumenta la cantidad de producto deseable
a la salida de la trituradora de rodillos. Es decir, los ejes de trituracion se pueden
utilizar para limpiarse a si mismos de materiales pegajosos usando una diferencia
de velocidad entre los dos ejes.

[0045] La Figura 16 es un proceso 1200 para ajustar el funcionamiento de una
unidad de trituracién con el fin de controlar la cantidad y/o calidad de un material
procesado por una maquina industrial, asi como reducir la tension y el desgaste
experimentado por un eje de trituracion y la maquina industrial. En la etapa 1205,
un parametro de accionamiento del motor de la maquina industrial es determinado.
El parametro de accionamiento del motor corresponde a, por ejemplo, una
corriente, un voltaje, torque, una temperatura, una potencia, una carga, etc. para el
motor de accionamiento de un eje de trituracion. Como se describié anteriormente,
el eje de trituracion esta conectado al motor a través de un reductor de velocidad
(por ejemplo, reduccién de engranajes) y un conjunto de embrague. Las
propiedades mecanicas del reductor de velocidad y el conjunto de embrague son
conocidos de tal manera que los pardmetros de funcionamiento del motor para
accionar el eje de trituracién se pueden utilizar para determinar la velocidad de
rotacidon y la carga del eje de trituracion. Aunque cualquiera de la variedad de

parametros descritos en el presente documento se puede utilizar para controlar el
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funcionamiento del eje de trituracion, esta modalidad ejemplar utiliza una carga del
motor (por ejemplo, potencia, torque, etc.). El controlador 1100 recibe sefales de
los diferentes sensores descritos anteriormente para determinar los parametros de
la unidad de motor.

[0046] Después de la etapa 1205, el pardmetro del motor o de accionamiento del
motor determinado en el paso 1205 se compara por el controlador 1100 a uno o
mas valores de umbral. En algunas modalidades, el controlador 1100 compara el
parametro a un valor de umbral (por ejemplo, un valor de sobre-carga) o dos
valores de umbral (por ejemplo, un valor de la sobrecarga y un valor de baja
carga). En otras modalidades, cualquier pluralidad de valores de umbral se puede
implemenfar. El nimero de valores de umbral aplicados en el proceso 1200
depende de una precision deseada para el control del eje de trituracion. Por
ejemplo, los parametros del motor o de accionamiento del motor determinados
puede estar continuamente en comparacion con una serie de valores de umbral y
la velocidad de funcionamiento del motor de trituracion y del eje de trituracion
puede ser controlada correspondientemente con pequefias modificaciones para
mantener un rendimiento maximo, o desgaste limitado, de la maquina industrial.
[0047] Si el valor del parametro es mayor que o aproximadamente igual al valor
umbral (por ejemplo, en el caso de una sobre carga), el controlador 1100 ajusta la
operacion del eje de trituracién al ralentizar el motor de trituracién (paso 1215) y el
proceso 1200 regresa a la etapa 1205. Si en el paso 1210, el valor del parametro
no es mayor que o aproximadamente igual al valor umbral, el proceso 1200
regresa a la etapa 1205 donde se determina de nuevo los parametros del motor o
de accionamiento del motor.

[0048] L_a Figura 17 es otro broceso 1300 para controlar el funcionamiento de una
maquina industrial que incluye un eje de trituracion y un motor de trituracion. En la
etapa 1305, el controlador 1100 recibe una indicacién de un tipo de material que la

maquina industrial esta por procesar. La indicacién puede ser, por ejemplo, una
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entrada de operador, un tipo preprogramado de material, etc. Basandose en el tipo
de material que la maquina industrial esta por procesar, se puede determinar una
densidad para el material (paso 1310). La densidad puede ser recuperada por el
controlador 1100 de la memoria 1140, digitada por un operador, etc. Basandose
en el tipo de material a procesar y la densidad de ese material, el controlador 1100
determina una carga prevista para el material cuando se esté procesando por la
maquina industrial. Por ejemplo, para un alimentador automatico, la carga puede
corresponder a un peso esperado cuando el material se carga en el conjunto
transportador. Adicionalmente o alternativamente, la carga puede ser una carga
experimentada por el eje de trituracion y determinada como se describe
anteriormente con respecto al proceso 1200.

[0049] En la etapa 1320, la carga real experimentada por el transportador se
determina, por ejemplo, sobre la base de uno o mas basculas, sensores de
presion, medidores de deformacion, etc. Adicionaimente o alternativamente, la
carga del eje de trituracion o del motor de trituraciéon esta determinada como se
describe anteriormente. Si la carga determinada en la etapa 1320 es
aproXimadamente igual a la carga esperada (paso 1325), el proceso 1300 regresa
a la etapa 1320 para determinar de nuevo la carga real. Si en el paso 1325, la
carga real no es aproximadamente igual a la carga esperada, se ajusta la
operacién de la unidad de motor. Los parametros de accionamiento del motor
pueden corresponder, por ejemplo, o bien al motor de trituracién (por ejemplo,
acelerar o disminuir la velocidad) o al motor de transporte (por ejemplo, acelerar o
disminuir la velocidad). En algunas modalidades, si un material mas duro de lo
esperado esta siendo prdcesado por la méquiha industrial, ya sea el eje de
trituracidn y el motor se ralentizan o el transportador y el motor se ralentizan para
reducir la carga sobre el eje de trituracion. Si un material mas blando esta siendo
procésado por la maquina induétrial, la cinta transportadora y el motor se puede

acelerar o el eje de trituracidén y el motor se pueden acelerar para aumentar la
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carga y maximizar el rendimiento del material. Después de la etapa 1330, el
proceso 1300 vuelve a la etapa 1320 y la carga real se determina de nuevo.

[0050] Por lo tanto, la invencion proporciona, entre otras cosas, una maquina
industrial que incluye un dispositivo triturador y un accionamiento de velocidad
variable para controlar la velocidad de rotacién del dispositivo de trituracion. Varias

caracteristicas y ventajas de la invencion se exponen en las siguientes

reivindicaciones.



REIVINDICACIONES

1. Una maquina industrial caracterizado porque comprende:
un motor de trituracion que tiene una velocidad de rotacion;
un eje de trituracion acoplado mecanicamente a una salida del motor de
trituracion, el eje de trituracion que incluye una pluralidad de herramientas
operables para triturar un material;
| un transportador configurado para transportar el material a través de la
maquina industrial,
un sensor configurado para generar una sefial relacionada con un
parametro del motor de trituracién; y
un controlador configurado para
recibir la sefal desde el sensor,
determinar un valor para el parametro del motor de trituracién basado
en la sefial recibida,
comparar el valor para el parametro del motor de trituracion a un
valor de umbral, y
generar una sefial de control para modificar la velocidad de rotacion
del motor de trituracién basado en la comparacién del valor para el

parametro del motor de trituracion el valor de umbral.

2. La maquina industrial de la reivindicacion 1, caracterizado porque el
parametro del motor de trituracion incluye un voltaje, una corriente, una velocidad

del motor, un torque del motor, y una potencia del motor.

3. La maquina industrial de la reivindicacion 1, caracterizado porque el

parametro del motor de trituracion incluye la carga del motor.
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4, La maquina industrial de la reivindicacién 1, caracterizado porque el valor

de umbral corresponde a una condicién de sobre - carga del motor de trituracion.

5. La maquina industrial de la reivindicaciéon 1, caracterizado porque el valor

de umbral corresponde a una condicién de caja carga del motor de trituracion.

6. La maquina industrial de la reivindicacidn 1, caracterizado porque

comprende ademas un motor transportador que tiene una velocidad de rotacion.

7. La maquina industrial de la reivindicacion 6, caracterizado porque el
controlador esta configurado adémés para generar una segunda sefal de control
para modificar la velocidad de rotacion del motor transportador basado en la
comparacion del valor para el parametro del motor de trituracion con el valor de

umbral.

8. Un método para controlar una maquina industrial, el método caracterizado
porque comprende:

recibir una sefal desde un sensor en relacién con un parametro de un
motor de trituracién, el motor de trituraciéon que tiene una velocidad de rotacion, el
motor de trituracién acoplado mecanicamente a un eje de trituracion que incluye
una pluralidad de herramientas operables para triturar un material;

la determinacién de un valor para el parametro del motor de trituracion
basado en la sefial recibida;

comparar el valor para el parametro del motor de trituracién con un valor
umbral; y

generar una sefal de control para modificar la velocidad de rotacion del
motor de trituracién basado en la comparacion del valor para el parametro del

motor de trituraciéon con el valor umbral.

/2'3“/
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9. El método de la reivindicaciéon 8, caracterizado porque el parametro del
motor de trituracién incluye un voltaje, una corriente, una velocidad del motor, un

torque del motor, y una potencia del motor.

10. El método de la reivindicacion 8, caracterizado porque el parametro del

motor de trituracién incluye la carga del motor.

11.  El método de la reivindicacidon 8, caracterizado porque el valor de umbral

corresponde a una condicion de sobre-carga del motor de trituracién.

12. El método de la reivindicacién 8, caracterizado porque el valor de umbral

corresponde a una condicion de baja carga del motor de trituracién.

13.  El método de Ila reivindicacion 8, caracterizado porque la maquina industrial

es una trituradora de doble rodillo.

14. ~ El método de la reivindicacion 8, caracterizado porque el controlador esta
configurado ademas para generar una segunda sefial de control para modificar
una velocidad de rotacion de un motor transportador basado en la comparacion

del valor para el parametro del motor de trituracién con el valor de umbral.

15.  Una maquina industrial caracterizada porque comprende:

un motor de trituracion que tiene una velocidad de rotacion;

un eje de trituracién acoplado mecanicamente a una salida del motor de
trituracion, el eje de trituracion incluye una pluralidad de herramientas operables

para triturar un material,



un sensor configurado para generar una sefal relacionada con un
parametro del motor de trituracién; y

un controlador configurado para

recibir la sefial desde el sensor,

determinar un valor para el parametro del motor de trituraciéon basado
en la sefial recibida,

comparar el valor para el parametro del motor de trituracion a un
valor de umbral, y

generar una sefial de control para modificar la velocidad de rotacién
del motor de trituracidén basado en la comparacién del valor para el

parametro del motor trituracién con el valor de umbral.

16. La maquina industrial de la reivindicacién 15, caracterizada porque la

maquina industrial es un alimentador automatico.

17. La maquina industrial de la reivindicacién 15, caracterizada porque
comprende ademas un transportador configurado para transportar el material a
través de la maquina industrial, y un motor transportador que tiene una velocidad

de rotacioén.

18. La maquina industrial de la reivindicacién 17, caracterizada porque el
controlador esta configurado ademas para generar una segunda sefial de control
para modificar la velocidad de rotacion del motor transportador basado en la
comparacién del valor para el parametro del motor de trituracion con el valor de

umbral.

19. La maquina industrial de la reivindicacién 15, caracterizada porque el

parametro del motor de trituracién incluye la carga del motor.

1
v



20. La maquina industrial de la reivindicacién 15, caracterizada porque el valor

de umbral corresponde a una condicién de sobre carga del motor de trituracion.

X



RESUMEN

Una maquina industrial que incluye un motor de trituracién que tiene una velocidad
de rotacién, un eje de trituraciéon, un sensor, y un controlador. El eje de trituracion
esta acoplado mecanicamente a una salida del motor de trituracién, y el eje de
trituracion incluye una pluralidad de herramientas operables para triturar un
material. El sensor esta configurado para generar una sefal relacionada con un
parametro del motor de trituracion. El controlador esta configurado para recibir la
sefial desde el sensor, determinar un valor para el parametro del motor de
trituracién basado en la sefal recibida, comparar el valor para el parametro del
motor de trituracién a un valor de umbral, y generar una sefial de control para
modificar la velocidad de rotacién del motor de trituracion basado en la
comparacién del valor para el parametro del motor de trituracién con el valor de

umbral.
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ASSIGNMENT
Pursuant to my obligation to Joy MM Delaware Inc. (hereinafter referred to as
“Assignee”), a Delaware corporation having its principal place of business at:

2751 Centerville Road
Suite 342
Wilmington, DE 19808

and for other valuable and sufficient consideration, receipt whereof is hereby acknowledged, I:

Charles M. Anderson Jr.
272 Clay Court
Paris, KY 40361

confirm my obligation to and hereby sell, assign and convey, unto Assignee, its successors and
assigns, my entire right, title and interest -

(1) inand to inventions described in a patent application titled "VARIABLE SPEED
MOTOR DRIVE FOR INDUSTRIAL MACHINE" for which | filed United States Patent Application
No. 13/830,798 (Atty. File No. 051077-9166-US00) (hereinafter the "U.S. utility patent
application™) ;

(2) inand to the U.S. utility patent application, in and to all other patent applications
(including divisional, continuation, continuation-in-part, 35 U.S.C. §111(b) provisional, 35 U.S.C.
§111(a), and reissue applications) based upon said inventions, and in and to the patent or
patents to be granted thereon, to the full end of the term or terms for which said patent or
patents may be granted;

(3) in and to all patent applications on said invention now or hereafter filed in countries
foreign to the United States of America, and in and to any and all patents granted on said
applications to the full end of the terms for which said patents may be granted; and

(4) under the International Convention in respect to the U.S. utility patent application
and agree that any patent applications of any foreign countries which may be filed shall be filed
in the name of my Assignee with a claim to priority based on either or both of the U.S. utility
patent application.

I hereby agree that | will, upon demand of Assignee, its successors or assigns, and
without further consideration to me, execute any and all papers that may be necessary, or
deemed by Assignee, its successors or assigns, to be necessary, to a complete fulfillment of the
intent and purposes of this Assignment, it being understood that any expense incident to the

execution of such papers shall be paid by Assignee, its successors and assigns, and not by me.

US



The Commissioner of Patents and Trademarks of the United States is hereby authorized

and requested to issue said patent or patents to Assignee.

§/21/ 22 /Z’am 4. )%

Date Charles M. Anderson Jr. C/ )




CESION

De conformidad con mi obligacion con Joy MM Delaware Inc. (en lo sucesivo
referido como "cesionario”) , una corporacion de Delaware que tiene su centro de
actividad principal en:

2751 Centerville Road

Suite 342

Wilmington, DE 19808
y para una buena y valiosa consideracion, de lo cual aqui se acusa recibo, por
este medio yo:

Charles M. Anderson Jr.

272 Clay Court

Paris , KY 40361

confirmo mi obligacion, por la presente, a vender, ceder y transmitir, al Cesionario,
sus sucesores y cesionarios, todo mi derecho, titulo e interés -

(1) las invenciones descritas en la solicitud de patente titulada "MOTOR DE
ACCIONAMIENTO DE VELOCIDAD VARIABLE PARA MAQUINA INDUSTRIAL"
por la que he presentado la solicitud de patente de Estados Unidos N° 13/830,798
(Abogado, Expediente N° 051077-9166-US00) (en adelante, la "solicitud de
patente de utilidad de EE.UU.");

(2 ) en y para la solicitud de patente de utilidad de EE.UU., sobre y para
todos las demas aplicaciones de patentes (incluyendo divisional, de continuacion,
de continuacién en parte, 35 USC § 111 ( b ) provisional, 35 USC § 111 (a) , y las
aplicaciones de reedicion) basadas en dichas invenciones, en y para la patente o
patentes que se concedan en el mismo, hasta el final del término o términos para

los cuales dicha patente o patentes puedan concederse;

A



(3) en y para todas las solicitudes de patente sobre esa invencion ahora o
de aqui en adelante presentadas en paises extranjeros a los Estados Unidos de
América, y en y para cualquier y todas las patentes concedidas en dicha aplicacién
a la consumacion de los términos para los que dichas patentes puedan ser
concedidas, y

(4) en virtud de la Convencion Internacional en relacién con la solicitud de
patente de utilidad de EE.UU. y de acuerdo en que cualquier solicitud de patente
de cualquier extranjero que pudiera eventualmente presentarse deberan
presentarse en el nombre de mi cesionario con una reivindicacion de prioridad
basada en una o ambas de las solicitudes de patente de utilidad de EE.UU.

Yo estoy de acuerdo que yo quiero, a solicitud del cesionario, sus
sucesores o cesionarios, y sin mayor consideracion a mi, ejecutar cualquier y
todos los documentos que puedan ser necesarios, o que a juicio del cesionario,
sus sucesores o cesionarios, a ser necesario, a un cumplimiento total de la
intencion y el proposito de esta asignacion, dando a entender de que cualquier
incidente en gastos para la ejecucion de dichos trabajos sera pagado por el
cesionario, sus sucesores y cesionarios, y no por mi.

El Comisionado de Patentes y Marcas de los Estados Unidos queda

autorizado y solicitado a expedir dicha patente o patentes al cesionario.

(Firma) [Firma] Fecha 8/21/2013

Nombre: Charles M. Anderson Jr.

A9
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