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ES 2364 591 T3

DESCRIPCION
Aparato de movilizacion corporal global y utilizacién de dicho aparato.

La presente invencion se refiere a un aparato de movilizacién corporal global de un sujeto humano, es decir un
aparato que permite poner en movimiento el tronco, los miembros y las articulaciones del sujeto, asi como a una
utilizacién de un aparato de este tipo.

Este tipo de aparato esta destinado, preferentemente pero no exclusivamente, a ser utilizado bajo la supervision de
un fisioterapeuta que determina los movimientos de movilizacién generados por el aparato.

Estudios recientes en neurofisiologia han revelado que la eficacia de los cuidados de fisioterapia u osteopatia,
practicados por ejemplo sobre un sujeto herido, una persona envejecida o un sujeto sano, o incluso sobre un sujeto
que practica deportes de alto nivel, esta vinculada a la estimulacion de las capacidades neurobiomecanicas del
sujeto. En efecto, para mantenerse erguido y mandar sobre su cuerpo, el ser humano recibe informaciones mediante
diferentes sensores, en particular sensores articulares, vestibulares, visuales, cutaneos, etc. El cerebro trata estas
informaciones comparandolas con unos modelos internos, innatos y adquiridos, en funcién de los cuales el ser
humano ajusta sus respuestas corporales. Sin embargo, estos modelos internos son a veces insuficientemente
afinados para responder a situaciones nuevas, pudiendo algunos de estos modelos haberse perdido o no haber sido
nunca adquiridos mediante el entrenamiento. Se comprende que de la riqueza de estos modelos depende la
capacidad del sujeto para adaptarse a las dificultades del entorno en el que se desplaza y/o actla. Ademas, para
que las 6rdenes de control de los movimientos del cuerpo del sujeto dadas por su cerebro sean eficaces, las
articulaciones del sujeto deben ser funcionalmente reactivas y los misculos que subtensionan estas articulaciones
deben ser fuertes y flexibles. Sin embargo, una parte de las capacidades motrices del sujeto puede haberse perdido,
en particular como consecuencia de un accidente, durante su envejecimiento, cuando adopta posturas de trabajo
inadaptadas o cuando sufre una sobretension nerviosa.

Se entiende asi que la recuperacién o el entrenamiento de las aptitudes neurobiomecanicas del sujeto necesitan
unas estimulaciones y unas simulaciones conjuntas, tan completas y variadas como sea posible, de sus funciones
musculo-articulares y de sus capacidades de neurovigilancia.

Los aparatos que permiten una recuperaciéon de este tipo o un entrenamiento de este tipo son en la actualidad
practicamente inexistentes. Los pocos aparatos disponibles estan generalmente constituidos por una plataforma
motorizada, que a la vez descansa y oscila sobre un pivote central de apoyo, como en los documentos
US-A-2.827.894 y US n? 4.313.603. Los movimientos de estas plataformas provocan un desequilibrio del cuerpo del
sujeto que se encuentra sobre la plataforma e inducen de esta forma por parte de éste reacciones corporales. Sin
embargo en la practica, como todos los movimientos de movilizacién generados por estos aparatos se centran sobre
su pivote central de apoyo, el cuerpo del sujeto no se desequilibra o se desequilibra débilmente: durante los
movimientos del aparato, el poligono de sustentacion del cuerpo del sujeto, es decir la superficie virtual comprendida
entre los puntos de apoyo de los pies del sujeto erguido sobre la plataforma y en el interior de la cual debe
proyectarse el centro de gravedad del cuerpo del sujeto para que este Ultimo no se desequilibre del todo y caiga,
permanece centrado sobre el pivote central de apoyo. Dicho de otra forma, el eje sagital del cuerpo del sujeto
permanece, globalmente, en la prolongacion del pivote central de apoyo, lo cual solo permite una reaccién corporal
moderada, y siempre del mismo tipo. Ademas, el peso del sujeto y los esfuerzos que produce para no caer son
encajados en su totalidad por el pivote central de apoyo, lo cual obliga, para limitar los riesgos de rotura, a fabricar
este ultimo en una forma particularmente resistente, en particular en forma de una junta de cardan. La fuerza motriz
necesaria para el arrastre de la plataforma debe entonces ser dimensionada en consecuencia, lo cual se traduce en
un aparato particularmente pesado y voluminoso.

El documento US-A-5.813.958 propone asimismo un aparato con plataforma motorizada oscilante, que, en ciertas
formas de realizacion, integra un plato de soporte del sujeto, que presenta una inclinacién prefijada de tal manera
que el centro de este plato se encuentra descentrado en una distancia fija con respecto al eje vertical alrededor del
cual gira el plato. En servicio, el desequilibrio del sujeto es mas importante que con los aparatos mencionados
anteriormente, pero debido a la fijeza de la inclinacién del disco, relacionada con la propia estructura del aparato, los
movimientos de movilizacién generados presentan una cinematica fija y por lo tanto poco eficaz y de pocas
prestaciones, en el sentido en que el sujeto toma en cuenta rapidamente el descentrado fijo del plato para encontrar
de nuevo rapidamente su equilibrio y neutralizar la estimulacion neurobiomecanica suministrada por el aparato
anticipando las caracteristicas de esta estimulacion. Ademas, la estructura del aparato ha resultado ser
particularmente pesada y voluminosa, debido a la interposicién entre el chasis del aparato y su plato de un disco
rotativo sobre el cual el plato se apoya para ser inclinado de una forma prefijada.

El objetivo de la presente invencion es proponer un aparato de movilizacién corporal global que, siendo fiable, ligero
y poco voluminoso, permita a la vez desequilibrar el sujeto y desplazar significativamente el poligono de
sustentacion y los centros de presion instantaneos del cuerpo del sujeto, de forma eficaz y controlada, con el fin de
actuar sobre el cuerpo segin unos movimientos elaborados, para reforzar o entretener asi las aptitudes
neurobiomecanicas del sujeto.
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Con este objetivo, la invencion tiene por objeto un aparato de movilizacién corporal global de un sujeto humano, tal
como el definido en la reivindicacion 1.

Gracias al aparato segun la invencion, el centro del poligono de sustentacion y los centros de presion instantaneos
del cuerpo de un sujeto se pueden separar transversalmente del eje fijo definido por el aparato: cuando el sujeto se
mantiene, en particular erguido, sobre el plato, su poligono de sustentacién esta centrado globalmente sobre la zona
central del plato, mientras que esta Ultima esta prevista para poder ser descentrada con respecto al eje fijo. Este
descentrado del disco se acompafa con una inclinacion este ultimo, mandada por los medios periféricos de apoyo
de los cuales esta provisto el plato, lo cual provoca el desequilibrio del sujeto y la solicitacién de sus capacidades
neurobiomecanicas, como se ha explicado anteriormente. En servicio, cuando el plato es arrastrado de forma
descentrada alrededor del gje fijo, el cuerpo del sujeto es movilizado por una fuerza centrifuga, segin una direccién
circunferencial acoplada a una movilizacion lineal en paralelo al plano del plato, relacionada con la inclinacién de
este Ultimo. Dicho de otra forma, el aparato segun la invencién produce unos movimientos controlados de su plato
que desequilibran al sujeto, provocando un desplazamiento circunferencial y en traslacion lateral del poligono de
sustentacion y de los centros de presién instantaneos del cuerpo del sujeto.

El efecto centrifugo de este desplazamiento se aplica en particular sobre todos los elementos corporales que
componen el tronco cilindrico constituido por el conjunto tronco/abdomen. La reaccion a esta fuerza centrifuga es un
potente esfuerzo de restauracion centripeta por el conjunto de todos los musculos del cuerpo.

El aparato segln la invencién realiza de esta forma una accién neurobiomecéanica adaptada a la complejidad
articular, muscular e informacional del cuerpo del sujeto, para darle, tanto como sea posible, todo su potencial
dinamico o para empujarlo hacia sus limites neuromotrices de ajuste. En la practica, el aparato genera diferentes
tipos de acciones, tales como acciones vestibulares, articulares, cutaneas, posturales, musculares, neurolégicas,
genito-pélvicas, etc. En efecto, segun los ajustes de los medios motorizados y segun la postura del sujeto sobre el
plato, se movilizan diversas zonas del cuerpo de forma coordinada, incluso todo el cuerpo. Cuando por ejemplo el
sujeto se mantiene erguido sobre el plato, se pueden movilizar Gnicamente sus piernas, sus piernas y su tronco, o
sus piernas, su tronco y sus brazos. Segun el reclutamiento muscular ordenado, la movilizaciéon corporal se
acompana de una quema de calorias significativa. De forma mas general, sobre el aparato, el cuerpo del sujeto no
se considera como un objeto rigido y estable: por el contrario, este cuerpo es deformable y comprende un gran
nuamero de articulaciones que son tantos grados de libertad a dominar para mantener el control postural y para
obtener una orientacion espacial variable y compleja. Las actividades posturocinéticas realizadas por el sujeto sobre
el aparato van a asegurar la coordinacion de los diversos elementos articulados de su cuerpo: en respuesta a los
movimientos del plato, el sujeto utiliza una estrategia postural, es decir un plan de accién coordinado entre las
diferentes partes de su cuerpo implicadas en la actividad, con el objetivo de mantener o recuperar una actitud
postural eficiente.

Ademas, en servicio, el peso del sujeto y los esfuerzos de movilizacion que genera son encajados por los medios
periféricos de apoyo, dicho de otra forma en la periferia del plato, en una zona relativamente extendida en la que, por
ejemplo, se pueden prever ventajosamente varios puntos de apoyo, mientras que los medios de soporte
correspondientes son soportados fijamente por el chasis, sin tener que interponer un componente mévil adicional
entre el plato y el chasis. La fiabilidad y la robustez del aparato son de esta forma destacables. Ademds, como la
periferia del plato soporta los esfuerzos mas elevados, los medios de arrastre estan previstos ventajosamente para
producir y transmitir esencialmente, incluso exclusivamente, los esfuerzos motores de desplazamiento del plato. La
fuerza motriz necesaria no debe ser sobredimensionada, lo cual se traduce en unos medios de arrastre del plato
poco voluminosos.

En las reivindicaciones 2 a 16 se enuncian otras caracteristicas de este aparato, consideradas aisladamente o segun
todas las combinaciones técnicamente posibles.

La invencién se pondra mas claramente de manifiesto a partir de la lectura de la siguiente descripcion, dada
Unicamente a titulo de ejemplo y realizada haciendo referencia a los dibujos, en los que:

- la figura 1 es una vista esquematica en perspectiva de un aparato segun la invencion, en el que el sujeto esta
siendo movilizado;

- lafigura 2 es una vista esquematica desde arriba de la parte baja del aparato, segun la flecha Il en la figura 1, en
ausencia del plato de este aparato;

- lafigura 3 es una seccion esquematica segun la linea IlI-Ill de la figura 2, con el plato del aparato;

- lafigura 4 es una vista analoga a la figura 3, segun otra configuracién de funcionamiento del aparato;

- lafigura 5 es una vista a mayor escala del detalle V de la figura 3;

- la figura 6 es un esquema en perspectiva del plato del aparato, asociado a una forma geométrica ficticia que
permite comprender la cineméatica del funcionamiento del plato;

- lafigura 7 es una vista esquematica en alzado de una parte del aparto segun la flecha Vll indiada en la figura 3;

- las figuras 8 y 9 son unos esquemas que ilustran unas trayectorias del centro del plato visto segin la misma
direccion de observacion que en la figura 2, para diversas configuraciones de funcionamiento del aparato;
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- la figura 10 es una vista analoga a la figura 2, que ilustra una variante de realizacion del aparato segun la
invencion;

- lafigura 11 es una seccion parcial segun la linea XI-XI de la figura 10;

- las figuras 12 y 13 son unas vistas respectivamente analogas a las figuras 8 y 9, para el aparato de las figuras 10
y 11;

- las figuras 14 y 15 son unas vistas respectivamente andlogas a las figuras 12 y 13, para un ajuste diferente del
aparato;

- las figuras 16 a 18 son unos esquemas que ilustran otro modo de realizacién de un aparato segun la invencion,
correspondiendo la figura 16 a una vista desde arriba analoga a la de la figura 2, mientras que la figura 17
corresponde a una seccion segun la linea XVII-XVII de la figura 16 y que la figura 18, analoga a la figura 17,
ilustra el aparato en una configuracion de funcionamiento diferente a la de la figura 17.

En las figuras 1 a 7 se ha representado un aparato 1 de movilizacién corporal de un sujeto 2, destinado a poner en
movimiento los miembros y las articulaciones del sujeto. El aparato 1 esta destinado a ser utilizado bajo la
supervisién de un fisioterapeuta o de un profesional de la salud analogo, con el fin de que este ultimo determine los
movimientos de movilizacién impuestos al sujeto por el aparato. En la practica, se utiliza el aparato 1 en un centro
meédico de fisioterapia o de osteopatia, o0 mas generalmente en un centro de cuidados, por ejemplo en un hogar de
jubilados o en un instituto de talasoterapia. Como variante, el sujeto puede utilizar de forma auténoma el aparato 1,
en particular con el fin de realizar ejercicios fisicos, estando entonces el aparato puesto a disposicién en una sala de
fithess o similar.

El aparato 1 comprende un chasis 10 de apoyo sobre el suelo S. Por comodidad, la continuacion de la descripcién
esta orientada con respecto al suelo, de tal manera que el término «vertical» designa una direccién sustancialmente
perpendicular al suelo S, mientras que el término «horizontal» designa una direccién sustancialmente perpendicular
a la vertical asi definida. Asimismo los términos «bajo» e «inferior» designan una direccion dirigida hacia el suelo,
mientras que los términos «alto» y «superior» designan una direccién en sentido opuesto.

El chasis 10 comprende una estructura esencialmente tubular que, en vista desde arriba como en la figura 2,
presenta una forma globalmente hexagonal, con seis montantes rectilineos elementales 12, que se extienden en un
mismo plano. Estos montantes descansan sobre el suelo por medio de pies 14, repartidos en la periferia del chasis.
En su extremo libre, cada uno de estos pies 14 esta provisto ventajosamente de un tornillo de regulacién 15 (figura
1), que permite adaptar el chasis 10 a eventuales irregularidades del suelo S, de tal manera que los montantes 12 se
extienden, tanto como sea posible, en la horizontal. Dos de los montantes 12, opuestos entre si, estan unidos de
forma rigida por una traviesa horizontal 16 a lo largo de la cual esta dispuesto un grupo motor 18. Este grupo motor
18 comprende, por una parte, un motor eléctrico 20 cuya caja externa 22 esta aplicada de forma fija a la traviesa 16
y, por otra parte, un motorreductor 24, montado a la salida del motor 20 y cuyo arbol de salida 26 se extiende
verticalmente, en la zona central de la forma hexagonal de los montantes 12. Bajo el mando del grupo 18, el arbol 26
esta previsto para girar sobre si mismo alrededor de su eje Z-Z, como lo indica la flecha R. El aparato 1 comprende
unos medios, no representados, de alimentacion eléctrica y de mando variable del motor 20.

En su extremo libre superior, el arbol 26 esté solidarizado a una barra rectilinea horizontal 30. El extremo superior
del arbol 26 esta por ejemplo enmangado o atornillado en un orificio correspondiente de la barra 30, de tal manera
que el arbol y la barra estan unidos cinematicamente entre si. Dicho de otra forma, cuando el arbol 26 gira alrededor
de su eje Z-Z, la barra 30 gira también alrededor de este eje, segun un movimiento rotativo R.

La barra 30 se extiende a ambos lados del arbol 26. En uno de sus extremos longitudinales, la barra 30 soporta u
motor eléctrico 32 cuya caja externa 34 esta fijada a la barra 30 y cuyo arbol de salida 36 actiua sobre un carro 38
montado en deslizamiento a lo largo de la barra 30. El motor 32 es alimentado desde el motor 20, por medio de un
colector 28 dispuesto alrededor del arbol 26 y que permite realizar unas conexiones eléctricas entre unos contactos
fijos del grupo motor 18 y unos contactos rotativos asociados al motor 32. Asi puede circular corriente eléctrica, a
través de este colector, del motor 20 hasta el motor 32, incluso cuando la barra 30 gira alrededor del eje Z-Z.

El aparato 1 comprende asimismo unos medios, no representados, de mando variable del motor 32.

El carro 38 se puede desplazar, bajo el mando del arbol de salida 36 del motor 32, segin un movimiento de
traslacion horizontal T, a lo largo de la barra 30 que forma asi una deslizadera, entre dos posiciones extremas
representadas respectivamente en las figuras 3 y 4. Estan previstos ventajosamente unos detectores de final de
carrera a lo largo de la barra 30 y estan conectados a los medios de mando del motor 32.

El carro 38 soporta un vastago rectilineo vertical 40 cuya parte baja esta solidarizada de forma fija al carro. El eje Z'-
Z' de este vastago 40 se extiende de esta forma en paralelo al eje Z-Z del arbol 26, siendo al mismo tiempo
desplazable con respecto a este eje Z-Z segun el movimiento de traslacién horizontal T. En su posicion extrema de
la figura 3, el carro 38 posiciona el eje Z’-Z’ a distancia del eje Z-Z, con una separacion horizontal de descentrado
anotada como e en la figura 3. En su posicion extrema de la figura 4, el carro 38 esta dispuesto en la vertical con
respecto al arbol 26, de tal manera que los ejes Z-Z y Z'-Z’ se extienden verticalmente en la prolongacién el uno del
otro. Entre estas dos posiciones extremas, el descentrado del eje Z’-Z’ con respecto al eje Z-Z es variable, segin la
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posicion del carro 38 a lo largo de la barra de deslizadera 30, bajo el mando del motor 32, entre un valor maximo que
corresponde a la separacion citada anteriormente e para la posicion del carro de la figura 3 y un valor nulo para la
posicién del carro de la figura 4.

En servicio, cuando el arbol 26 gira sobre si mismo alrededor de su eje Z-Z, el vastago 40 es por lo tanto arrastrado
en rotacion alrededor de este eje Z-Z, siendo o bien descentrado con respecto a este eje cuando el descentrado del
eje Z’-Z' es no nulo, o bien en la prolongacién vertical del arbol 26 cuando este descentrado es nulo. En este ultimo
caso, el vastago 40 gira entonces sobre si mismo, alrededor de su eje Z'-Z’' confundido con el eje Z-Z.

El aparato de movilizacion 1 comprende ademas un plato 44 que presenta una forma global de disco, que define un
eje central de revolucién 44A, asi como unas caras superior 44B e inferior 44C sustancialmente planas.

En su parte central, el plato 44 delimita un orificio 46 centrado sobre el eje 44A y cuya desembocadura sobre la cara
inferior 44C esta rodeada por una brida anular 48 que forma una sola pieza con el resto del plato 44.

El plato 44 estd adaptado para ser ensamblado al carro 38, introduciendo por la parte baja el vastago 40 en el orificio
46, con la interposicion de una rétula 50 representada con mayor detalle en la figura 5. Esta rotula 50 comprende,
por una parte, una nuez exterior 52, inmovilizada en la brida 48 por una tapa atornillada 49, y, por otra parte, una
nuez interior 54 que delimita un orificio mecanizado interno de seccién transversal complementaria a la del vastago
40. De forma conocida, las nueces exterior e interior se articulan una en la otra, por cooperaciéon de las superficies
respectivas hemisféricas que permiten que la nuez interior pivote libremente en todas las direcciones con respecto a
la nuez exterior, con unos desplazamientos maximos predeterminados. De tal manera, cuando el plato 44 es
aplicado alrededor del vastago 40, este plato puede pivotar libremente alrededor de la nuez interior 54 de la rétula
50.

En su periferia exterior, el plato 44 esta provisto, de forma fija, de cinco pies 60 que se extienden en resalte hacia
abajo desde su cara inferior 44C, como se ha representado esquematicamente en la figura 6. Los pies 60 estan
destinados a apoyarse sobre el chasis 10 cuando el plato es aplicado alrededor del vastago 40, de tal manera que el
peso del plato es, al menos en lo esencial, incluso exclusivamente, soportado por el chasis por medio de los pies 60,
mientras que la cara inferior de la rétula 50 no se apoya contra ninguno de los elementos situados por debajo de la
zona central del plato, en particular el carro 38.

Cada pie 60 se extiende globalmente segin una direccion paralela al eje 44A y comprende, en su extremo inferior,
un patin de deslizamiento 62 solidarizado de forma fija al pie, por ejemplo por enmangado y/o atornillado. Cada patin
62 esta adaptado para apoyarse contra un elemento discal 64 solidarizado de forma fija al chasis 10. Como se ha
representado en la figura 2, se han previsto cinco elementos discales 64, respectivamente a nivel de cinco de los
seis montantes 12 del chasis, que estan repartidos de forma sustancialmente uniforme a lo largo de la periferia de
estos montantes.

Cada elemento discal 64 presenta una superficie superior 64A convexa, contra la que el patin 62 se apoya de forma
deslizante, pudiendo aplicarse ventajosamente un lubricante sobre la superficie 64A. Esta superficie 64A
corresponde a una porcion de una esfera ficticia 66 representada esquematicamente en la figura 6. Esta esfera 66,
comun a todas las superficies 64A de los elementos discales 64, define un centro C por el que pasa el eje Z-Z,
mientras que cada porciéon de la superficie 64A se extiende alrededor de un eje central que corresponde a un
diametro de la esfera 66 y presenta un contorno exterior circular centrado sobre este eje, como se ha representado
en la figura 7.

Cuando el plato 44 es aplicado alrededor del vastago 40, los patines 62 descansan en apoyo movil contra las
superficies 64A de los elementos discales 64, como se representa en las figuras 3 y 4 y como se indica
esquematicamente en vista explosionada en la figura 6. Cuando cada uno de los patines 62 esta colocado
sustancialmente en el centro 64B de la superficie 64A correspondiente, como se representa en la figura 4, y como se
indica esquematicamente con linea de puntos en la figura 7, el plato 44 se extiende horizontalmente, estando
centrado sobre el eje Z-Z, como se muestra de forma esquematica en la figura 6. El ensamblado del plato 44
alrededor del vastago 40 solo es previsible de esta forma si este vastago se extiende coaxialmente al eje Z-Z, con el
carro 38 en su posicion de la figura 4.

Por deslizamiento contra las superficies 64A, los patines 62 se pueden desplazar libremente de forma centrada
sobre el centro C de la esfera ficticia 66. Los desplazamientos de cada patin estan limitados por la extension
transversal de la superficie 64A, rodeada por un reborde en resalte 64C.

Se comprende que el plato 44 sea desplazable de una sola pieza con respecto a los elementos discales 64, de tal
manera que cuando uno de los patines 62 ocupa una posicion extrema baja con respecto a su superficie asociada
64A, como se representa en la figura 3 y como se indica esquematicamente con trazo grueso en la figura 7, los otros
patines 62 ocupan, contra su superficie asociada 64A, unas posiciones intermedias entre esta posicion extrema baja
y una posiciéon extrema alta diametralmente opuesta a la posicién extrema baja con respecto al centro 64B de la
superficie 64A. El plato 44 se inclina entonces con respecto a un plano horizontal, es decir que su eje 44A forma un
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angulo no nulo B con la vertical mientras que su orificio central 46 se descentra radialmente con respecto al eje Z-Z.
Cuando el plato 44 es ensamblado alrededor del vastago 40, solo estd permitida dicha inclinacién del plato cuando
el vastago 40 esta descentrado con respecto al eje Z-Z, como en la figura 3. En la practica, la distancia radial entre
el centro 64B de la superficie 64A y el patin 62 en posiciéon extrema baja corresponde sustancialmente al valor e
citado anteriormente.

Asi, cuando el plato 44 es ensamblado alrededor del vastago 40, se comprende que el arrastre del carro 38 segun la
traslacion horizontal T provoca el paso del plato 44 entre su configuracion horizontal de la figura 4 y su configuracién
inclinada de la figura 3, por apoyo deslizante de los patines 62 contra las superficies 64A de los elementos 64,
permitiendo la rétula 50 la inclinacion del plato con respecto al vastago 40.

A continuacion, se describird un ejemplo de utilizacién del aparato 1.
Inicialmente, se considera que el plato 44 ocupa su configuracién horizontal de la figura 4.

El sujeto 2 sube asi facilmente sobre el disco 44, con sus pies descansando sobre la superficie superior 44B de este
disco, como se ha representado en la figura 1. En esta configuracion, si se acciona el motor 20, el arbol 26 gira
sobre si mismo alrededor de su eje Z-Z y, por medio de la barra 30, este movimiento de rotaciéon es comunicado al
vastago 40, que gira a su vez sobre si mismo. La nuez 54 gira entonces libremente en el interior de la nuez 52 y el
disco 44 permanece inmdvil con respecto al chasis 10.

Considerando en este momento que el motor 20 esta parado y que el motor 32 estd accionado, el carro 38 es
trasladado horizontalmente segin un movimiento T. El disco 44 es arrastrado entonces en un movimiento de
traslacion correspondiente. Como este plato descansa mediante sus patines 62 sobre las superficies 64A de los
elementos discales 64, este movimiento de traslacion provoca la inclinacién del plato de tal forma que este ultimo
forma un angulo no nulo a con la horizontal en el plano de la figura 3, es decir en el plano vertical P que pasa a la
vez por los ejes Z-Z 'y Z’-Z’. Como maximo, esta inclinacion puede ser regulada hasta que uno de los patines 62 tope
contra el reborde periférico 64C de su elemento discal asociado 64, como en la figura 3. En esta configuracién
inclinada, el accionamiento posterior del motor 20, mientras que el motor 32 esta parado, provoca la rotacion
descentrada del eje Z'-Z" alrededor del eje Z-Z, de tal forma que el plano P que contiene los ejes Z-Z 'y Z’-Z’ gira
alrededor del eje Z-Z siguiendo un movimiento de rotacion R. Esto implica que el eje 44A gira también alrededor del
eje Z-Z, siguiendo la rotacion R, de tal forma que al cabo de un giro del arbol 26 sobre si mismo, este eje 44A
genera una superficie de envolvente sustancialmente conica, de eje Z-Z y con semi-angulo en el vértice B que
corresponde a la inclinacion a del plato 44 en el plano P. Visto desde arriba, siguiendo la vertical, el centro 44D del
plato, definido por la interseccion entre el eje 44A y la cara 44B, describe una trayectoria circular T444 centrada
sobre el eje Z-Z y de radio cuyo valor es sustancialmente e, como se representa en la figura 8. Al mismo tiempo, los
patines 62 deslizan contra la superficie 64A de su elemento discal correspondiente 64 siguiendo una trayectoria
sustancialmente circular centrada sobre el centro 64B de esta superficie, como se indica con la referencia 68 en la
figura 7.

Cuando la inclinacién no esta regulada al maximo, lo cual quiere decir que el carro 38 esta descentrado con un valor
no nulo inferior a e, el centro 44D del plato 44 describe una trayectoria circular centrada sobre el eje Z-Z y de radio
inferior a e. Se han representado dos ejemplos de dichas trayectorias intermedias, referenciadas T44, y T443 en la
figura 8.

Si se modifica el descentrado entre los ejes Z-Z y Z'-Z’ durante la rotacién R mandada por el motor 20, por
desplazamiento del carro 38 a lo largo de la barra de la deslizadera 30, el movimiento del plato 44 se separa de la
cinematica de base descrita anteriormente, para adoptar una cinematica mas elaborada, que se parece de todas
formas instantaneamente a la cinematica de base. Por ejemplo, si el movimiento rotativo R se mantiene con una
intensidad constante y si se combina con el movimiento de traslacion T, el centro 44D del plato describe, vista desde
arriba, una trayectoria T444 en forma de espiral centrada sobre el eje Z-Z, como se representa en la figura 9.

Asi se comprende que, cuando el descentrado entre los ejes Z-Z y Z-Z' es no nulo, como en la figura 3, el
movimiento motor rotativo R arrastra el plato 44 de tal manera que describe una carrera rotatoria descentrada
alrededor del eje Z-Z, estando al mismo tiempo inclinado con respecto a un plano horizontal, siendo mas marcada la
inclinacién a del plato en el plano P que contiene los ejes Z-Z y Z’-Z'. El sujeto que se encuentra encima del plato 44
se encuentra entonces desequilibrado y es sometido a una fuerza centrifuga: el eje corporal del sujeto corresponde
globalmente al eje 44A, de tal forma que la proyeccion vertical del centro de gravedad del sujeto se encuentra
instantaneamente descentrada con respecto al eje Z-Z, estando alejado del centro del poligono de sustentacion del
cuerpo del sujeto, mientras que este poligono es arrastrado en movimiento por el plato. En funcién de la regulacion
de la inclinaciéon a del plato, el desequilibrio del sujeto es mas o menos acentuado, obligando a este Ultimo a
movilizar su cuerpo de una forma correspondiente para no caer. En la practica, el aparato 1 esta asociado a una
barandilla fija 70, por ejemplo solidarizada al chasis 10, que el sujeto puede agarrar para evitar una perdida total del
equilibrio. Esta barandilla 70 esta representada esquematicamente Unicamente en la figura 1, entendiéndose que se
pueden prever diversas formas de medios que permitan que el sujeto se mantenga sobre el plato en movimiento.
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El mando del aparato 1 es realizado por un fisioterapeuta o, mas generalmente, por un profesional de la salud, que
regula la velocidad de arrastre del motor 20, la inclinacion a del plato 44 regulando la posicion del carro 38 a lo largo
de la barra de deslizadera 30 mediante el mando de motor 32, asi como el eventual accionamiento del motor 32
mientras que el motor 20 gira, lo cual vuelve a combinar los movimientos rotativo R y de traslacion horizontal T. En el
caso en que el aparato 1 esta destinado a ser utilizado de manera auténoma por el sujeto, los medios de mando
estan integrados ventajosamente en la barandilla 70, de tal forma que el sujeto puede modificar la cinematica de
arrastre del plato 44 durante su ejercicio. Con este fin, para la utilizacion del aparato 1 en una sala de fitness, se
tendra en cuenta que, en funcionamiento, todos los musculos del cuerpo del sujeto son solicitados rapidamente e
intensamente, lo cual combina una quema significativa de grasa y unos ejercicios de flexibilidad articular y de
musculacion coordinada.

En todos los casos, se pueden predeterminar unos programas de mando de los motores 20 y 32, estando
almacenados en una memoria accesible para los medios de mando citados anteriormente.

Las figuras 10 y 11 se refieren a una variante de realizacion del aparato 1. Esta variante solo se distingue del
aparato considerado en las figuras 1 a 9 por sus elementos de apoyo del plato 44, que reemplazan los elementos 64
previstos hasta este momento. Mas precisamente, los elementos 64 son reemplazados por cinco elementos 844 a
84s, repartidos segun la periferia del chasis 10 de la misma manera que los elementos 64. El elemento 843 es
idéntico al elemento 64 correspondiente, mientras que los otros elementos 84+, 845, 844 y 845 corresponden cada
uno a un elemento 64, pero con un tamafno transversal superior: los dos elementos 84, y 844 mas cercanos al
elemento 843 presentan de esta forma una dimensién radial, con respecto a su eje central, una vez y media superior
aproximadamente a la dimensién correspondiente de los elementos 64, mientras que los dos elementos 841 y 845
mas alejados del elemento 843 presentan una dimension radial dos veces mayor aproximadamente que la dimensién
correspondiente de los elementos 64.

Aparte esta dimension radial, las caracteristicas estructurales de los elementos 84+, y 845 son analogas a las de los
elementos 64: cada uno de los elementos 841 a 845 presenta una superficie superior 84A; a 84As convexa, que
corresponde a una porcién de la esfera ficticia 66 de la figura 6 y que esta rodeada por un reborde periférico en
resalte 84C+ a 84Cs.

La variante de realizacion de las figuras 10 y 11 comprende por otra parte un componente suplementario, a saber
una placa de guiado 90 aplicada de manera fija, por unos medios de solidarizacién no representados, sobre
cualquiera de los elementos 844 a 845 , sobre el elemento 843 en el ejemplo representado, recubriendo su superficie
84As; como una tapa. Esta placa presenta asi una forma globalmente discal, dimensionada para ser recibida de
forma complementaria en el interior del reborde 84Cgs, con su superficie inferior 90A complementaria de la superficie
84As3, como se representa en la figura 11. La placa 90 delimita, siguiendo uno de sus diametros, una ranura 92 que
atraviesa la placa de parte a parte por su espesor y que desemboca de esta forma sobre la superficie 84Az cuando la
placa esta ensamblada al elemento 843 En el estado ensamblado de la figura 10, la direccion longitudinal de esta
ranura pertenece al plano vertical P843 que contiene el eje Z-Z y el centro 84Bs del elemento 843, teniendo en cuenta
que este plano corresponde al plano de la figura 11. La ranura 92 esta adaptada para recibir el patin 62 del pie 60
asociado al elemento 843 siendo la anchura de la ranura sustancialmente igual a la dimension correspondiente del
patin. Las vibraciones o pequefos desplazamientos del plato 44 con respecto al chasis 10 son de esta forma
limitados, confiriendo al plato una mayor estabilidad para el sujeto que se mantiene encima. Ademas cuando el patin
62 es recibido en la ranura 92, este patin solo se puede desplazar, con respecto al elemento 843 a lo largo de la
ranura 92, dicho de otra forma siguiendo una trayectoria rectilinea 94 contenida en el plano P843de la figura 11. En
estas condiciones, la ranura 92 impide que el patin correspondiente 62 describa una trayectoria circular contra la
superficie 84As, analoga a la trayectoria 68 de la figura 7, lo cual perturba el movimiento de conjunto del plato 44.

En funcionamiento, cuando el plato 44 es arrastrado en rotacion descentrada alrededor del eje Z-Z, se separa de la
posicion que ocuparia en ausencia de la placa 90, acomodando su imposibilidad de desplazamiento por ambos
lados del plano P843; a nivel del elemento 843, por unos desplazamientos mas amplios a nivel de los otros
elementos, en particular a nivel de los elementos 844y 845 mas alejados del elemento 84;. Cuando el descentrado
del plato es maximo (valor e), el centro 44D del plato describe la trayectoria T44s representada en la figura 12, es
decir una trayectoria centrada alrededor del eje Z-Z y que representa una forma curvada mas amplia por el lado de
los elementos 844y 84s. A nivel de de las porciones periféricas del plato en la vertical de los elementos 844 y 84s, la
amplitud de los desplazamientos del plato es del orden del doble de aquélla a nivel de la porcién periférica del disco
en la vertical del elemento 843, lo cual explica el dimensionado de los elementos 841 a 84s. En la figura 12, se han
representado asimismo unas trayectorias intermedias T44s y T44;, analogas a las trayectorias T44, y T44;
representadas en la figura 8, es decir para unos valores de descentrado inferiores al valor e. Asimismo, en la figura
13, se ha representado una trayectoria T44g obtenida en las mismas condiciones de funcionamiento que para la
trayectoria T444 de la figura 9, es decir combinando los movimientos de rotacion descentrada R y de traslacion
horizontal T.

Gracias a esta variante de realizacion, el aparato 1 proporciona unas cinematicas de movilizacion corporal mas
elaboradas que las suministradas por el aparato de las figuras 1 a 9, induciendo unas reacciones biomecanicas
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diferenciadas para el sujeto segin éste Ultimo se mantenga, entre otras, en la zona central del plato, en la zona
periférica justo encima del elemento 843 o0 en la zona periférica opuesta justo encima de los elementos 841 y 84s.

Ventajosamente, la posicién angular de la placa 90 se puede regular con respecto al elemento discal 843, de tal
forma que la posicion de la ranura 90 puede ser modificada para hacer variar la direccion de la trayectoria 94 con
respecto al plano P84;. En la configuracién de la ranura 92 representada mediante linea de puntos en la figura 10, la
trayectoria 94 forma un angulo de aproximadamente 45° con el plano P84s, visto desde arriba segun la vertical.
Segun los ajustes de arrastre del aparato 1, el centro 44D del plato 44 describe unas trayectorias T44g a T441»
representadas en las figuras 14 y 15, que corresponden respectivamente a las trayectorias T44s a T44g de las
figuras 12y 13.

Modificando la direccion de la trayectoria 94 con respecto al eje Z-Z, se induce una asimetria de los desplazamientos
del plato 44 con respecto al plano P84s, lo cual permite solicitar de manera diferenciada en intensidad los lados
opuestos del sujeto que se mantiene sobre el plato.

De manera opcional, el aparato integra unos medios no representados que permiten hacer variar la direccion de la
trayectoria 94 con respecto al eje fijo Z-Z durante el funcionamiento del aparato 1, por rotacién de la placa 90 contra
la superficie 84As.

En las figuras 16 a 18 se ha representado de manera esquematica otro modo de realizacién de un aparato de
movilizaciéon corporal global 100. Como para el aparato 1 de las figuras anteriores, el aparato 100 comprende
esencialmente un chasis fijo 110, un plato mévil 112 y unos medios de arrastre del plato con respecto al chasis,
presentandose estos medios de arrastre en forma de dos gatos motorizados 114 y 116, ambos unidos a una misma
unidad de mando y de regulacion 118.

El plato 112 define un eje central de revolucion 112A y delimita, por una parte, una cara superior 112B sobre la que
el sujeto esta destinado a mantenerse y, por otra parte, una cara inferior 112C dirigida hacia el chasis 110. El plato
112 esta rodeado, sobre su periferia exterior, por un borde 120 que se extiende hacia abajo desde la cara 112C y
esta provisto, en su extremo inferior, de una corona interior 122 adaptada para apoyarse sobre el chasis 110. Con
este fin, el chasis 110 incluye, en su parte alta, una pared hemisférica 124 que se extiende alrededor de una clavija
rigida central 126 cuyo eje longitudinal W-W es sustancialmente vertical. La superficie inferior 122A de la corona 122
es sustancialmente complementaria de la superficie superior 124A de la pared del chasis 124, de tal manera que el
plato 112 presenta unas capacidades de desplazamiento con respecto al chasis 110 andlogas a las del plato 44 con
respecto al chasis 10 para el aparato 1 de las figuras 1 a 7, correspondiendo la superficie hemisférica 124A a una
calota de la esfera ficticia 66 considerada en la figura 6.

Cada gato 114, 116 comprende un vastago 130, 132 desplazable en traslacién segun su direccion longitudinal con
respecto al cuerpo 134, 136 del gato. El extremo libre de cada vastago 130, 132 se apoya contra la clavija central
126 del chasis 110, de tal manera que el despliegue o el escamoteado del vastago respecto a su cuerpo 134, 136
provocan el alejamiento o, respectivamente, el acercamiento de este cuerpo con respecto a la clavija de union 126.
El extremo de cada cuerpo 134, 136 opuesto al vastago correspondiente 130, 132 esta unido mecanicamente al
borde 120 del plato 112, con la interposicién de una rétula 138, 140.

Vistos desde arriba, como en la figura 16, los gatos 114 y 116 se extienden en longitud de forma transversal al eje
W-W definido por la clavija central 126, formando entre ellos un angulo de aproximadamente 90°.

La unidad 118 esta adaptada para mandar el despliegue y el escamoteado de cada vastago 130, 132 con respecto
al cuerpo correspondiente 134, 136 de los gatos, lo cual provoca el desplazamiento del disco 112 con respecto al
chasis 110, siendo transmitido el movimiento del cuerpo del gato al disco por medio de la rétula 138,140.

En reposo, como se representa en las figuras 16 y 17, las longitudes totales de los gatos 114 y 116 estan previstas
para que el disco 112 se extienda de forma sustancialmente horizontal, estando entonces su eje 112A confundido
sustancialmente con el eje W-W. En servicio, cuando la unidad 118 manda, por ejemplo, el despliegue del vastago
130, el cuerpo de gato 134 es trasladado radialmente y hacia el exterior con respecto al eje W-W, como lo indica la
flecha T de la figura 18. El plato 112 es entonces arrastrado seguin un movimiento de traslaciéon correspondiente,
combinado con una inclinacién con respecto a la horizontal en el plano de la figura 17, por deslizamiento de la
superficie 122A contra la superficie 124A. Los ejes W-W y 112A forman entonces un angulo no nulo . Se
comprende que un mando andlogo del gato 116 por la unidad 118 provoca un descentrado y una inclinacion
andlogas al plato 112 con respecto al chasis 110, de tal forma que por medio de un servocontrol apropiado, en
particular por unos medios electrénicos, el mando coordinado de dos gatos 114 y 116 permite arrastrar el plato 112
segln una cinematica andloga a la descrita anteriormente para el plato 44 con respecto al chasis 10, es decir que
permite a la vez, por la traslacion T, descentrar el plato con respecto al eje W-W y arrastrar, como se indica con la
flecha R, en rotacion alrededor de este eje cuando esta descentrado, con el plato inclinado entonces con respecto a
la horizontal en el plano vertical que pasa por los ejes W-W y 112A.
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Evidentemente, el modo de realizacién de las figuras 16 y 18 puede integrar la ensefanza de la variante de las
figuras 10 a 15, en el sentido en que la corona 122 puede, en un punto de su periferia, ser guiada con respecto a la
pared del chasis 124 siguiendo una trayectoria rectilinea del tipo de la trayectoria 94. Para ello, se aplica un rail de
guiado rectilineo, por ejemplo, a la superficie superior 124 de la pared 124, mientras que un pie, anadlogo a uno de
los pies 60 y fijado a la superficie inferior 122A de la corona 122, es recibido de forma deslizante en este rail. Como
opcion, la posicion del rail con respecto a la pared 124 puede ser modificada para ajustar la orientaciéon de la
trayectoria 94 con respecto a un plano vertical fijo, lo cual permite hacer describir al centro del plato 112 unas
trayectorias del tipo de las trayectorias T44s a T444» de las figuras 12 a 15.

Por otra parte, se pueden prever diversas disposiciones opcionales y variantes de aparatos de movilizacién 1y 100
descritos anteriormente. A titulo de ejemplos:

- para amortiguar la puesta a tope de los patines 62 contra el reborde 64C de su elemento discal correspondiente
64 cuando el plato 44 esta inclinado con su amplitud maxima, cada patin 62 puede estar provisto de una
guarnicion periférica flexible, por ejemplo en forma de un anillo aplicado alrededor del cuerpo principal del patin;

- son posibles otras formas de realizaciéon del extremo de los pies 60 en apoyo movil sobre los elementos 64,
pudiendo por ejemplo ser reemplazados los patines 62 por unas bolas u otros elementos de rodamiento; en
particular, los patines 62 pueden ser reemplazados por unas ruedecillas, en particular, conectadas locas a la cara
inferior del plato; dichas ruedecillas presentan la ventaja de adaptarse instantaneamente a los movimientos del
plato, sin efecto de inercia o de frenado;

- en ausencia de la placa 90, para evitar vibraciones o pequefios desplazamientos del plato 44 con respecto a los
elementos discales, unidos en particular a los juegos inherentes al aparato, unos amortiguadores, del tipo gato
neumatico por ejemplo, pueden estar previstos directamente interpuestos entre cada pie 60 y el chasis 10;

- si se renuncia a poder hacer variar el descentrado entre los ejes Z-Z y Z’-Z’ durante el movimiento rotativo R
generado por el grupo motor 18, el motor 32 puede ser reemplazado por cualquier otro medio mecanico que
permita regular la posicion del carro 38 a lo largo de la barra 30, siendo un medio de este tipo mandado en
particular manualmente, preferentemente antes que el sujeto suba sobre el plato 44;

- los platos 44 y 112 pueden presentar otras formas distintas a la globalmente discal prevista anteriormente; de
esta manera estos platos pueden presentar, vistos desde arriba, una forma ovoide, rectangular, etc.;

- mas que prever que el carro 38 sea colocado a tope a lo largo de la barra de deslizadera 30 cuando esta en la
vertical del arbol 26, la barra deslizadera puede ser dimensionada en longitud para que el carro pueda ser
trasladado por ambos lados del eje Z-Z;

- se puede prever que el nimero de pares pie 60/elemento discal 64 sea superior o inferior a cinco; asimismo, mas
que prever unos elementos distintos repartidos segun la periferia exterior del aparato, los medios de apoyo del
plato sobre el chasis y/ o los medios de soporte correspondientes pueden adoptar unas formas de realizacion
que se extienden en continuo sobre la periferia del aparato, tales como la corona 122; por ejemplo, los elementos
discales 64 pueden asi ser reemplazados por una pared anular centrada sobre el eje Z-Z y que corresponde a la
parte de la esfera 66 delimitada por trazos discontinuos en la figura 6;

- el aparato puede integrar un mecanismo optocinético que proporciona un punto luminoso al que el sujeto debe
apuntar mirandolo; y/ o

- por encima del aparato, se puede prever una suspension del tipo barra o globo, para realizar ejercicios
propioceptivos y musculares.
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REIVINDICACIONES
1. Aparato (1; 100) de movilizacion corporal global de un sujeto humano (2), que comprende:
- un chasis (10; 110) de apoyo fijo al suelo (S),
- un plato (44; 112) de soporte del sujeto, desplazable con respecto al chasis, y

- unos medios motorizados (18, 30, 32, 38; 114, 116) de arrastre del plato con respecto al chasis, en el que los
medios de arrastre (18, 30, 32, 38; 114, 116) estan adaptados, por una parte, para descentrar el plato con
respecto a un eje fijo (Z-Z; W-W) sustancialmente vertical y, por otro lado para arrastrar el plato en rotacion
alrededor de este eje cuando el plato esta descentrado, y en el que el disco (44;112) esta provisto de unos
medios periféricos (60, 62; 120, 122) de apoyo mévil sobre unos medios de soporte correspondientes (64; 841 a
84s; 124) solidarios al chasis (10), estando adaptados estos medios de apoyo para hacer descansar el plato
sobre el chasis inclinandolo de forma regulable con respecto a la horizontal en un plano (P) que pasa por el eje
fijo (Z-Z; W-W) y una zona central del plato cuando los medios de arrastre descentran el plato con respecto a
este eje.

2. Aparato segun la reivindicacién 1, caracterizado porque los medios periféricos de apoyo (60, 62; 120, 122) y los
medios de soporte (64; 841 a 84s; 124) estan adaptados para hacer descansar el plato (44; 112) sobre el chasis
(10;110) de forma sustancialmente horizontal cuando el plato estd centrado sustancialmente sobre el eje fijo (Z-Z;
W-W).

3. Aparato segun una de las reivindicaciones 1 6 2, caracterizado porque los medios de soporte (64; 841 a 84s; 124)
definen una superficie de envolvente (66) sustancialmente esférica, centrada sobre el eje fijo (Z-Z; W-W) y sobre al
menos una parte (64A; 84A a 84As; 124A) de la que los medios de apoyo (60, 62; 122) se apoyan de forma movil.

4. Aparato segun la reivindicacion 3, caracterizado porque los medios de soporte comprenden una pluralidad de
elementos de soporte (64; 844 a 84s) distintos entre si, repartidos de forma sustancialmente uniforme segin una
direccion periférica del chasis (10) y que delimitan cada uno una porcion (64A; 84As a 84As ) de la superficie de
envolvente (66).

5. Aparato segun cualquiera de las reivindicaciones anteriores, caracterizado porque los medios de apoyo (60, 62)
comprenden una pluralidad de elementos de apoyo (62) distintos entre si, repartidos de forma sustancialmente
uniforme siguiendo la periferia del plato (44) y adaptados respectivamente para apoyarse localmente sobre los
medios de soporte (64).

6. Aparato segln cualquiera de las reivindicaciones anteriores, caracterizado porque comprende unos medios (90)
de guiado de los medios de apoyo de apoyo (60, 62) con respecto a los medios de soporte (841 a 84s), estando
adaptados los medios de guiado para imponer a los medios de apoyo una trayectoria sustancialmente rectilinea (94)
unicamente a nivel de una parte periférica del plato (44).

7. Aparato segun las reivindicaciones 5 y 6 consideradas conjuntamente, caracterizado porque los medios de
guiado (90) comprenden una ranura (92) de recepcion de uno de los elementos de apoyo (62), adaptada para guiar
este elemento segun la trayectoria sustancialmente rectilinea (94).

8. Aparato segln una de las reivindicaciones 6 6 7, caracterizado porque los medios de guiado (90) son regulables,
de manera que hacen variar la direccion de la trayectoria sustancialmente rectilinea (94) con respecto al eje fijo (Z-
2).

9. Aparato segun cualquiera de las reivindicaciones anteriores, caracterizado porque el disco (44;112) esta provisto
de medios (50; 138, 140) de unidn articulada con los medios de arrastre (18, 30, 32, 38; 114, 116), adaptados para
ser arrastrados de forma descentrada alrededor del eje fijo (Z-Z; W-W).

10. Aparato segun la reivindicacién 9, caracterizado porque los medios de unién articulada (50) estan dispuestos a
nivel de la zona central del plato (44).

11. Aparato segun una de las reivindicaciones 9 6 10, caracterizado porque los medios de unién comprenden al
menos una rétula (50; 138, 140) alrededor de la cual el disco (44) esta articulado libremente.

12. Aparato segun cualquiera de las reivindicaciones anteriores, caracterizado porque los medios de arrastre
comprenden un arbol rotativo (26) cuyo eje longitudinal constituye el eje fijo (Z-Z).

13. Aparato segun la reivindicacion 12, caracterizado porque los medios de arrastre comprenden ademas una

deslizadera (30) de descentrado del plato (44) con respecto al eje fijo (Z-Z) , extendiéndose dicha deslizadera
transversalmente al arbol rotativo (26) estando unida cinematicamente a este arbol.
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14. Aparato segun la reivindicacién 13 considerada en combinacién con cualquiera de las reivindicaciones 9 a 11,
caracterizado porque los medios de unién (50) estan soportados por un carro (38) montado en traslacion (T) a lo
largo de la deslizadera (30) y mandado en desplazamiento por un accionador (32) soportado por la deslizadera.

15. Aparato segun cualquiera de las reivindicaciones 9 a 14, caracterizado porque los medios de arrastre
comprenden un primer motor eléctrico (20) cuya caja (22) es fija con respecto al chasis (10) y cuyo arbol de salida
esta unido cinematicamente al arbol rotativo (26), un segundo motor eléctrico (32), cuya caja (34) estda unida
cinematicamente al arbol rotativo y que esta adaptado para mandar el descentrado del plato (44), y un colector (28)
que permite el paso de una corriente eléctrica del primer al segundo motor.

16. Aparato segun cualquiera de las reivindicaciones anteriores, caracterizado porque comprende ademas unos
medios de mando adaptados para regular, de forma combinada o disociada, a la vez la amplitud de descentrado del
plato (44; 112) con respecto al eje fijo (Z-Z; W-W) y la velocidad de arrastre en rotacién del plato alrededor de este
eje fijo.
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Fig.6
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