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DESCRIPCION
Actuadores de pantalla acoplados de manera movible
Referencia cruzada a las solicitudes relacionadas

Esta solicitud reivindica el beneficio de la prioridad a la Solicitud de Patente Provisional de EE.UU. N° 61/923.256
registrada el 3 de Enero de 2014; la Solicitud de Patente Provisional de EE.UU. N° 61/982.530 registrada el 22 de
Abril de 2014; y la Solicitud de Patente Provisional de EE.UU. N° 62/096.343 registrada el 23 de Diciembre de 2014.

Campo técnico de la invenciéon

La presente invencion se relaciona con los sistemas de presentacion de proyector y, mas concretamente, con los
sistemas y métodos para reducir y/o atenuar las manchas en una pantalla de proyeccion.

Antecedentes de la invencion

En los sistemas de proyector que usan bien fuentes de luz coherente o parcialmente coherentes (por ejemplo,
laseres, LED o similares), puede ocurrir el problema de las manchas. Las manchas llegan debido a la luz coherente
o parcialmente coherente que se refleja y/o se dispersa desde una pantalla de proyector. La mancha es
normalmente un artefacto visible indeseable que los disefiadores del sistema proyector buscan eliminar y/o reducir.

Es sabido en la técnica que induciendo vibraciones en la pantalla del proyector (por ejemplo, en concreto, en la
direccion de los espectadores, o el eje z (donde los ejes x e y describen sustancialmente el plano de la pantalla) se
tiende a reducir y/o eliminar dichas manchas.

Se describen diversas soluciones en la técnica — por ejemplo:

(1) Solicitud de Patente de Estados Unidos 20120206784 de CHAN et al., publicada el 16 de Agosto de
2012y titulada “DISPOSITIVO PARA REDUCIR EL EFECTO DE LAS MANCHAS EN UN SISTEMA DE
PRESENTACION;

(2) Solicitud de Patente de Estados Unidos 20110194082 de Desal, publicada el 11 de Agosto de 2011 y
titulada “SISTEMA MICROELECTRONICO CON UN REDUCIDO CONTRASTE DE LAS MANCHAS”;

(3) Solicitud de Patente de Estados Unidos 20090034037 de Khan et al., publicada el 5 de Febrero de 2009
y titulada “METODO Y SISTEMA PARA REDUCIR LAS MANCHAS HACIENDO VIBRAR UN ELEMENTO
DE GENERACION DE LINEA”;

(4) Solicitud de Patente de Estados Unidos 20130010356 de Curtis et al., publicada el 10 de Enero de 2013
y titulada “REDUCCION DE MANCHAS USANDO TECNICAS Y APARATOS DE VIBRACION DE LA
PANTALLA;

(5) Solicitud de Patente de Estados Unidos 20060238743 de Lizotte et al., publicada el 26 de Octubre, 2006
y titulada “DISPOSITIVO DE MONTAJE OPTICO DE REDUCCION DE MANCHAS”

Compendio de la invencion

En la presente memoria se describen los sistemas de atenuacion de las manchas segun se reivindica en la
reivindicacion 1. Las caracteristicas opcionales de dichos sistemas de atenuacién de las manchas se recitan en las
reivindicaciones dependientes.

Otras caracteristicas y ventajas del presente sistema se presentan a continuacion en la Descripcion Detallada al
leerse en conexion con los dibujos presentados dentro de esta solicitud.

Breve descripcion de los dibujos

Las realizaciones ejemplares se ilustran en las figuras referenciadas de los dibujos. Se entiende que las
realizaciones y las figuras descritas en la presente memoria se han de considerar ilustrativas en lugar de restrictivas.

La FIG. 1A es una vista frontal de una pantalla de proyector convencional con actuadores mecanicos acoplados a la
pantalla en la parte trasera de la pantalla.

La FIG. 1B es una vista lateral de una pantalla de proyector convencional con actuadores mecanicos acoplados a la
pantalla de una manera sustancialmente fija.

Las FIG. 2A y 2B representan un actuador mecanico que se acopla de manera giratoria a la estructura de soporte
que tiende a proporcionar un acoplamiento adecuado entre el actuador y la pantalla — que sustancialmente tienen
una superficie de acoplamiento plana y una superficie de acoplamiento curva, respectivamente.
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Las FIG. 3A y 3B representan dos realizaciones alternativas de un sistema de actuador acoplado de manera
giratoria.

Las FIG. 3C y 3D representan dos realizaciones alternativas adicionales de un sistema actuador acoplado de
manera giratoria — como se muestra en las FIG. 3A y 3B y que de manera adicional comprende una peso de
contrapeso.

La FIG. 3E representa una realizacion alternativa adicional de un sistema de actuador acoplado de manera giratoria
que comprende un peso variable de manera dinamica como inclinado contra la pantalla.

Las FIG. 4A y 4B representa dos ejemplos de un sistema de actuador acoplado lineal.

La FIG. 5 representa una realizacion de un sistema de actuador acoplado de manera magnética.

La Fig. 6 representa una realizacion de un servo motor acoplado al sistema de actuador.

Las Fig. 7A ala 7H son un conjunto de diversos dibujos de perspectivas de una realizaciéon de péndulo.
Las FIG. 8A a la 8H son un conjunto de diversos dibujos de perspectivas de otra realizacion de péndulo.

La FIG. 9A muestra un analisis de varias realizaciones de agitadores de pantalla de péndulo descritos en la presente
memoria.

La FIG. 9B representa una realizacion tal de un agitador de pantalla de péndulo que comprende dicho contrapeso.

Las FIG. 10A a la 10B representan diversas vistas diferentes de una realizacion concreta de un agitador de pantalla
de péndulo que comprende un contrapeso.

Las FIG. 11A a la 11C representan otras varias vistas diferentes de una realizaciéon concreta de un agitador de
pantalla de péndulo que comprende un contrapeso.

Las FIG. 12A y 12B representan una realizacion de un agitador de pantalla de péndulo que comprende un
contrapeso en reposo y con un movimiento relativo entre las posiciones.

La FIG. 13 representa una realizacion de un agitador de pantalla de péndulo de doble enlace.
La FIG. 14 representa una realizacion de un montaje de bobina de voz de trampolin en una pantalla.
Descripcion detallada

A lo largo de la siguiente descripcion, se establecen los detalles especificos para proporcionar un entendimiento mas
completo a las personas expertas en la técnica. Sin embargo, los elementos bien conocidos pueden no haber sido
mostrados o descritos en detalle para evitar complicar de manera innecesaria la descripcion. Por consiguiente, la
descripcion y los dibujos se han de tener en cuenta en un sentido ilustrativo, en lugar de restrictivo.

» oo« » o« » o«

Segun se utilizan en la presente memoria, los términos “componente”, “sistema”, “interfaz”, “controlador” y similares
estan destinados a referirse a una entidad relacionada con la informatica, bien hardware, software (por ejemplo, en
ejecucion) y/o firmware. Por ejemplo, cualquiera de estos términos puede ser un proceso que se ejecuta en un
procesador, un procesador, un objeto, un ejecutable, un programa, y/o un ordenador. A modo de ilustracion, tanto
una aplicacidon que se ejecuta en un servidor como el servidor pueden ser un componente y/o controlador. Uno o
mas componentes/controladores pueden residir dentro de un proceso y un componente/controlador se puede ubicar
en un ordenador y/o distribuirse entre dos 0 mas ordenadores.

La materia reivindicada se describe con referencia a los dibujos, en donde los mismos numeros de referencia se
usan para referirse a los mismos elementos en todas partes. En la siguiente descripcion, por propodsitos de
explicacion, se establecen numerosos detalles especificos para proporcionar un total entendimiento de la innovacién
del asunto. Puede ser evidente, sin embargo, que la materia reivindicada se puede poner en practica sin estos
detalles especificos. En otros casos, se muestran las estructuras y dispositivos bien conocidos en forma de
diagramas de bloques para facilitar la descripcion de la innovacion del asunto.

Introduccion

El estado actual de la técnica para la reduccion de las manchas de las imagenes proyectadas basadas en laser es
vibrar la pantalla de proyecciéon muy ligeramente en la direccion de la luz proyectada, lo largo de la linea de visién de
un espectador. La implementacion mas efectiva de esta técnica es instalar un conjunto de agitadores/actuadores
mecanicos (por ejemplo, “Bobinas de Voz", transductores de ultrasonidos, solenoides, agitadores y similares)
montados detras de la pantalla de proyeccion.

Dichas referencias que emplean dichas bobinas de voz se describen en:
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(1) Solicitud de Patente de Estados Unidos 20120019918 de Dunphy et al., publicada el 26 de Enero de
2012y ftitulada “SISTEMA Y METODO PARA REDUCIR LA MANCHA VISIBLE EN UN SISTEMA DE
PRESENTACION VISUAL DE PROYECCION”; Y

(2) Solicitud de Patente de Estados Unidos 20100312196 de Blalock et al., publicada el 9 de Diciembre, de
2010 y titulada “APARATO Y METODO DE HAZ DE IMAGENES DE ULTRASONIDO”

Un posible inconveniente de usar los actuadores/agitadores mecanicos (de cualquier tipo o clase —tales como las
bobinas de voz, los actuadores de ultrasonidos o similares) es que se puede desear tener una ubicacion precisa del
actuador muy cercana a la parte trasera de la pantalla, pero no tan cercana que el actuador presione contra la
pantalla. En tal caso, el contorno del actuador puede producir una “marca” o cualquier otra impresiéon de si mismo,
que puede ser facilmente visible y distraer.

La FIG. 1A muestra una vista frontal de una pantalla 102 de proyector con un conjunto de actuadores 104 mecanicos
convencionales en proximidad fisica con la pantalla del proyector desde detras de la pantalla. La FIG. 1B es una
vista en seccion transversal del conjunto convencional de actuadores 104 en contacto con la pantalla 102. Los
actuadores 104 se pueden mantener en posicion mediante el soporte 106 — por ejemplo, normalmente en una
posicion fija. Un sistema proyector se representa en formato esquematico en la FIG. 1B. El sistema 100 proyector
puede comprender una fuente 108 de luz (normalmente, fuentes coherentes o parcialmente coherentes, como los
laseres o los LED), un modulador 110 que puede recibir luz desde una fuente 108 y crear una fuente de luz
modulada para iluminar la éptica 112 del proyector para formar una imagen final en la pantalla 102.

Aunque el sistema proyector laser y/o parcialmente coherente puede ser de cualquier tipo de construccion conocida,
en algunas realizaciones, el sistema de proyeccion laser puede comprender por ejemplo, un sistema de proyeccion
DMD de doble modulacion. El sistema de doble modulaciéon puede comprender una cantidad inicial reducida de
operacion contra las manchas de los agitadores de pantalla comparado con los proyectores laser de modulacion
Unica comerciales (por ejemplo, DLP de 3 chips), y cuya cantidad inicial reducida de manchas se reduce aun mas
mediante la operacioén de los agitadores de pantalla.

El sistema de proyeccion laser puede comprender un sistema de proyeccion DLP de 3 chips. El sistema de
proyeccion laser comprende un sistema de proyeccion de seis DLP de 3 chips primarios. El sistema de proyeccion
laser comprende un sistema de proyeccion laser de seis DLP de 6 chips primarios. El sistema de proyeccion laser
produce imagenes en la pantalla que tienen una relacion de contraste en exceso de 99.999:1.

El sistema de proyeccion laser produce imagenes en la pantalla que tienen una relaciéon de contraste dinamico en
exceso de 999.999:1. El sistema de proyeccion laser produce imagenes en la pantalla que tienen una relacion de
contraste de trama unica de al menos 100.000:1 y una relacion de contraste de intra trama dinamico en exceso de
1.000.000:1

Como se observa, si el contacto entre los actuadores 104 y la pantalla 102 no es sustancialmente preciso, entonces
puede resultar visible el contorno de los actuadores 104 tras la pantalla y afectar de manera negativamente a la
reduccion de manchas tal como se desea. De hecho, si la pantalla 102 es inducida a moverse ligeramente (por
ejemplo, debido al cambio en la presion de aire debido al acondicionamiento de aire o, posiblemente debido a la
apertura o cierre de una puerta del teatro, o por la expansion y/o contraccion de la pantalla con la temperatura),
entonces los actuadores 104 pueden resultar también visibles o pueden perder el contacto con la pantalla resultando
en una reduccion de la reduccion de las manchas. Puede ser deseable que la fuerza del actuador contra la pantalla
se mantenga sustancialmente constante a lo largo del intervalo de movimiento de la pantalla.

En muchas realizaciones, puede ser deseable inducir vibraciones (por ejemplo, de los actuadores) que son mas que
una pura vibracion del eje z (esto es, vibraciones a lo largo de la linea de visidon del espectador hacia la pantalla). El
eje Z puro puede no ser suficiente en muchos casos para mitigar las manchas. En muchos casos, los patrones de
interferencia pueden ser bastante profundos (por ejemplo, si el espectador percibe manchas y mueve su cabeza
mas cerca y mas lejos de la pantalla sin moverla de lado a lado o de arriba abajo, el patrén de manchas puede
tender a cambiar muy lentamente). De manera similar, mover la pantalla en el eje Z puede no cambiar
significativamente el patrén de interferencia. Por tanto, haciendo vibrar la pantalla en el eje Z (por ejemplo, donde la
intencion es que el ojo se integre sobre las variaciones en los patrones de interferencia) puede no ser efectivo. En su
lugar, las manchas se pueden reducir mejor mediante la creacion de ondas en la pantalla.

Por lo tanto, en el caso de usar actuadores estacionarios (por ejemplo, como en las FIG 1A y 1B), si los actuadores
estan demasiado cerca de la pantalla, los espectadores pueden percibir dos problemas: (i) marcas (hechas por el
contacto del actuador en la pantalla) y (ii) manchas soélo en las marcas (ya que en estas areas tiende a haber sélo
movimiento en el eje Z). Para el caso en el que los actuadores estan demasiado lejos de la pantalla, incluso no tocan
la pantalla, no hay vibracién y no hay apenas reduccién de las manchas.

Una realizacion
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La FIG. 2A representa una realizacion de una estructura 200 de soporte de un actuador. La estructura 200 puede ser
un montaje acoplado de manera giratoria, donde el montaje es capaz de montar o unir un actuador 104 en una
primera parte 202 de soporte. Cualquier medio adecuado de montaje y/o unién del actuador a la primera parte de
soporte puede ser adecuado — por ejemplo, acoplamiento mecanico, fijaciéon, pegado, soldadura o similar. La
primera barra 202 de soporte, a veces, unida de manera giratoria a una segunda parte 206 de soporte — por ejemplo,
posiblemente mediante un pivote 204. La segunda parte 206 de soporte se puede establecer de manera fija o
ajustable, fijada y/o soportada en su lugar a cualquier ofra estructura adecuada y/o posicion en el teatro (no
mostrada) — por ejemplo, para proporcionar una estructura estable sustancialmente adecuada para la primera parte
de soporte. Se apreciara que, aunque soélo se muestra un actuador en una estructura de soporte, es posible construir
un conjunto y/o una coleccién de dicha estructura o estructuras de soporte que soporten el conjunto completo de
actuadores para una pantalla — ya sea de manera individual, un subconjunto o la totalidad del conjunto de
actuadores. La presente solicitud no se limita simplemente a una estructura de soporte para un actuador, sino que el
alcance de la presente solicitud abarca todas las estructuras de soporte.

En una realizacion, la segunda parte 206 de soporte se puede fijar (opcionalmente) de manera ajustable- por
ejemplo, como se muestra por la linea 201 punteada, Esta configuracion ajustable se puede fijar de manera
preferente por el personal del teatro — por ejemplo, para ajustar la presion que el actuador 104 hace sobre la pantalla
102 y/o para ajustar la posicion del actuador en el intervalo medio. En una realizacién, un peso de ajuste, como se
describe en la presente memoria, se puede fijar para ajustar la presién de manera adecuada para que el actuador
104 haga el contacto deseable con la pantalla (por ejemplo, para reducir y/o atenuar las manchas); pero no tanto
como para hacer de manera visible una marca evidente en la pantalla a los espectadores (y posiblemente, reducir
y/o atenuar) la reduccién de las manchas).

Una vez que se fija un punto 204 de pivote, la primera parte 202 de soporte puede ser girada sobre el pivote — por
ejemplo, como se muestra por el arco 203. El movimiento giratorio del actuador 104 puede ser deseable en ciertas
situaciones. Por ejemplo, si la pantalla tiene algin movimiento (por ejemplo, como se podria inducir por cambios en
la presion del aire, en los movimientos del suelo o similar), entonces el actuador puede ser capaz de moverse en
respuesta a la pantalla y continuar hasta entrar en contacto con la pantalla y por tanto, proporcionar una reduccion
continuada de las manchas. Ademas, el actuador moévil puede ser capaz de atenuar el movimiento de la pantalla en
si.

En la FIG. 2A, se puede ver que el actuador 104 puede tener una superficie sustancialmente plana para acoplarse
con la pantalla. Sin embargo, en la FIG. 2B, el actuador 104b puede tener alguna forma de caracteristica y/o
superficie curva en la que acoplarse con la pantalla. Dicha superficie curva puede ser deseable si los
desplazamientos del actuador con respecto a la pantalla provocan que un borde afilado del actuador resulte visible al
espectador y/o tenga un efecto indeseable en la atenuacién de las manchas. Se entiende que la curvatura del
actuador puede ser circular o esférica (o una parte de la misma), doblada, inclinada, curva y/o arqueada — de tal
manera que no proporcione (0 al menos sea menor) ningun borde detectable del actuador cuando hay un
movimiento relativo de la pantalla con el actuador.

Dicho actuador curvo puede ser deseable en funcionamiento, si el actuador no es sustancialmente paralelo a la
pantalla (por ejemplo, debido a la desalineacion del montaje o a grandes desplazamientos de la pantalla). En tal
caso, un borde del actuador plano puede presionar mas fuerte contra la superficie de la pantalla el cual en casos
extremos puede provocar una impresion con forma de arco en la pantalla. Por tanto, un actuador curvo (por ejemplo,
uno en el que la superficie del actuador pueda ser una seccién de una esfera mas grande) tenderia a presentar una
superficie de contacto consistente sobre un intervalo de rotaciones. El radio de curvatura puede estar entre unas
pocas pulgadas hasta 'd’ la longitud del péndulo. Ademas, como se indica anteriormente, la vibracion pura del eje z
puede no reducir las manchas, y en concreto si las manchas son aun evidentes dentro del area de contacto de un
actuador plano. El actuador curvo tenderia a reducir el area que mueve simplemente en el eje Z y mejora la
reduccion de las manchas en el area de contacto.

En muchas realizaciones, puede ser deseable construir de manera adecuada la longitud de la primera parte del
soporte/péndulo por varias ventajas, tales como:

(1) si la longitud del péndulo es larga con respecto al intervalo de movimiento de la pantalla (por ejemplo
que el actuador tuvo que seguir) entonces la variacion en el angulo es pequefia y reduce cualquier
impresion asimétrica de un actuador torcido en la pantalla. Si el actuador es pequefio entonces, se reduce
para cualquier angulo, el efecto de la impresion asimétrica del actuador. Una relaciéon mas grande de la
longitud del péndulo al tamafio del actuador reduce la impresién pero no el angulo. Las variaciones
angulares pueden tender a provocar que un borde del actuador resulte visible.

(2) Para los esquemas de soporte del péndulo, el momento de la fuerza varia con los angulos grandes del
péndulo y por lo tanto, la fuerza aplicada a través del actuador a la pantalla varia con el angulo. Si el
péndulo es largo, entonces puede permitir un movimiento significativo del eje Z sin un cambio significativo

del del angulo del péndulo y por lo tanto puede tender a mantener una fuerza aproximadamente constante en la
pantalla.
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(3) Los esquemas del péndulo pueden tener una frecuencia natural (por ejemplo, si la pantalla fuera a ser
eliminada y el actuador fuese empujado, tenderia a oscilar en su frecuencia natural), puede ser deseable
que la frecuencia natural sea disefiada para ser diferente de la frecuencia de la vibracién del actuador de lo
contrario, el péndulo puede vibrar en lugar de la pantalla. Un péndulo largo puede tender a permitir una
frecuencia natural baja.

Otras realizaciones

Las FIG. 3A y 3B representan realizaciones alternativas de una estructura de soporte del actuador. Como se puede
ver, se puede colocar una masa adicional de manera ventajosa en la estructura de soporte. En estas realizaciones,
puede ser posible ajustar la fuerza con la masa adicional (por ejemplo, segun se coloca en bien la primera parte de
soporte o la segunda parte de soporte) en la pantalla segin se desee para el material de la pantalla. En tanto las
FIG. 3A como 3B, la fuerza se puede ajustar ajustando la masa mostrada.

Por ejemplo, la masa se puede ajustar como sigue:

(1) En la FIG. 3A — Hagamos que la distancia 310 (I1) denote la distancia desde el pivote al punto de union
de la masa, y que la distancia 312 (I2) denote la distancia desde el pivote hasta el centro de la masa del
actuador y hagamos que P sea la longitud del péndulo. La fuerza en la pantalla seria:

11 12
F = m*g*(P—l)—mcg*g*(Fl)

donde g es la aceleracion debida a la gravedad y m es la masa de la masa unida y m¢g es la masa del
actuador en el centro de gravedad del actuador.

(2) En la FIG. 3B —la fuerza en la pantalla seria:
F=m=xg

Las FIG. 3C y 3D son realizaciones adicionales de las estructuras de soporte del actuador (que sustancialmente
siguen a las realizaciones de las FIG. 3A y 3B) en las que la estructura de soporte se extiende pasados los puntos
204a de pivote y se suministra un contrapeso 320 para proporcionar de manera ventajosa un balance deseado de la
estructura de soporte del actuador.

La FIG. 3E es aun otra realizaciéon de una estructura de soporte del actuador en la que se aplica una masa dinamica
variable y/o variante y/o una fuerza 313 para variar de manera dinamica la inclinacién del actuador contra la pantalla.
La masa variable y/o la fuerza 313 pueden ser suministradas mediante una fuerza variable de resorte, pesos
variables, estructuras piezo y/u otra masa adecuada y/o fuerza conocida. Dicho peso variable y/o fuerza se puede
aplicar ademas segun las sefiales suministradas por un controlador 314. Dicho controlador puede recibir sefales de
entrada desde uno o mas sensores posibles — por ejemplo, un sensor 316a de imagen y/o un sensor 316b de fuerza.
El sensor 316a de imagen puede ser una camara y/o algun dispositivo de captura/deteccion de imagenes que esté
detectando/considerando la imagen en la pantalla y detectando la cantidad de (o cualquier cambio en las) manchas
presentadas en la pantalla. Si el sensor de imagen envia sefales que el controlador puede interpretar como un
cambio (por ejemplo, ya sea mas o menos) en la inclinacion del actuador contra la pantalla puede mejorar la
reduccion de las manchas, entonces el controlador puede enviar sefales a la fuerza/peso 313 variable para aplicar
el cambio deseado en la inclinacion.

En el caso del detector 316b de fuerza, estos detectores pueden ser sensores de fuerza piezo, incrustados en o
asociados con el actuador (o cualquier otro medio conocido de deteccion de la fuerza de contacto y/o la inclinacion
que esté en comunicacion mecanica con la pantalla) que envia sefales al controlador 314 para cambiar la
inclinacién del peso y/o la fuerza variable segun se desee.

En otra realizacién, el método para corregir artefactos y/o ajustar la proyeccion de imagenes incluye los pasos de
iluminacion de la pantalla con una imagen de prueba, identificaciéon de al menos un artefacto inducido por el
agitador, y el ajuste de al menos un parametro del agitador para reducir al menos un artefacto inducido por el
agitador. El al menos un parametro comprende, por ejemplo, uno de entre la frecuencia del agitador, la forma del
agitador, el movimiento inducido por el agitador, la presion del agitador (por ejemplo, la presién contra o la ubicacion
del agitador adyacente a la pantalla), el balanceo del péndulo del agitador, el area de contacto del agitador, la
modulacién del agitador, el angulo del agitador, el ajuste mecanico de un ensamblaje que sostiene el agitador, el
ajuste que cambia una posicion préoxima del agitador en relacién a la pantalla. El al menos un artefacto inducido por
el agitador puede comprender, por ejemplo, un patrén de manchas asociado con un area de contacto (o area de
“contacto”) del agitador. El paso de ajuste puede comprender, por ejemplo, la activacion de un control remoto. El
ajuste puede comprender la colocacion manual de los pesos en una palanca que, tras el movimiento, traiga el
agitador de vuelta en equilibrio adyacente y en “contacto” con la pantalla (contacto sin significar presion).
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El paso de activaciéon del control remoto puede comprender la identificacién de al menos uno de entre una pluralidad
de agitadores y el envio de una sefial de control al agitador o agitadores identificados. El paso de ajuste puede
comprender, la activacion de un control remoto para un grupo o una pluralidad de agitadores adyacentes a la
pantalla. Los agitadores identificados comprenden un conjunto de agitadores dentro de una pluralidad de agitadores,
y la sefial de control se configura para ajustar cada uno de los agitadores ajustados de una manera similar.

El paso de ajuste puede comprender, por ejemplo, el ajuste de un momento de inercia del dispositivo mecanico
configurado para colocar el agitador en una ubicacion directamente adyacente a un lado no visto de la pantalla. El
dispositivo mecanico puede comprender, por ejemplo, un brazo oscilante pesado. El paso de ajuste puede
comprender el movimiento del peso con respecto al brazo oscilante. El dispositivo mecanico puede comprender una
extension movil unida al peso y en donde el ajuste comprende el aumento o disminucidon de la cantidad de
apalancamiento que el peso aplica a través de la extensién a un brazo del dispositivo mecanico mediante la
extension o retraccion de la extensién movible. La extension o retraccion de la extensidon movible, u otros tipos de
ajustes discutidos en otras partes de la presente memoria, puede ser activada de manera eléctrica, y puede ser
activada por control remoto. El ajuste del momento de inercia puede comprender la adicién de peso al brazo
oscilante u otros componentes como se describe en otras partes de la presente memoria a los que se une el
agitador.

El paso de ajuste puede comprender, por ejemplo, el ajuste del agitador de manera tal que un acoplador de pantalla
unido al agitador sea directamente adyacente y paralelo a la pantalla. El agitador ajustado puede estar, en diversas
realizaciones, por ejemplo, en contacto con la pantalla pero balanceado de manera tal que no ejerza presion en la
pantalla. El agitador ajustado esta, por ejemplo, tan cerca como sea posible de la pantalla para una maxima
reduccion de las manchas con los minimos artefactos de la imagen de prueba inducidos por el agitador y el
acoplador.

El agitador ajustado puede estar, por ejemplo, en contacto con la pantalla y balanceado de manera tal que ejerza la
suficiente presién en la pantalla para mantener el contacto con la pantalla, pero no suficiente presion para inducir
unos artefactos relacionados con la presion/contacto en las imagenes presentadas en la pantalla.

El acoplador de agitador ajustado puede estar, por ejemplo, en contacto con la pantalla y balanceado de manera tal
que ejerza la suficiente presion en la pantalla para mantenerse en contacto adyacente con la pantalla sin producir un
saliente en la pantalla.

El método puede colocar el agitador de manera tal que el contacto y la adyacencia del acoplador del agitador se
mantenga (se mueva de vuelta al equilibrio) a la luz del movimiento de la pantalla debido a cualquiera o una
combinacién de los sistemas de acondicionamiento de aire o de ventilacién, las corrientes de aire con las aperturas
de la puerta de entrada y/o de salida, u otros movimientos normalmente asociados con el visionado de la pantalla
durante el uso. que incluyen el movimiento inducido por los coches de paseo de un parque tematico, las
explosiones, el calor inducido por el movimiento, los ventiladores, o el movimiento de accesorios cuando dicha
pantalla se instala en un paseo en un parque tematico.

El agitador comprende, por ejemplo, un dispositivo de agitacién de base, un acoplador unido al dispositivo de
agitacion de base, y un dispositivo de colocacién unido al dispositivo de agitacion de base, comprendiendo el
método ademas el paso de mantenimiento de una cara del acoplador paralela y adyacente a la pantalla.

En otra realizacion, un sistema de proyeccion laser de manchado reducido puede comprender, por ejemplo, una
pantalla instalada en un lugar de encuentro, un sistema de proyeccion laser configurado para proyectar imagenes en
la pantalla, y una pluralidad de agitadores de pantalla dispuestos en un lado no visto de la pantalla. Cada agitador de
la pantalla puede ser, por ejemplo, sujeto de manera movible en su posicion a través de un dispositivo de colocacion
correspondiente configurado para colocar el agitador de pantalla de manera directamente adyacente a la pantalla
con una cantidad de presién que no cambie de manera sustancial cuando se mueva la pantalla. La cantidad de
presion es, por ejemplo, mayormente insignificante, lo que es, por ejemplo, una cantidad de presién que no provoca
ninguna variacion de la superficie visible en un lado visto de la pantalla. Las variaciones de la superficie en el lado
visto de la pantalla a partir de una o mas de las fuerzas mecanicas, acusticas, o vibracionales del agitador. El
agitador se configura para provocar variaciones de la superficie que comprenden el movimiento en un plano de la
pantalla provocado por el agitador. Las variaciones de la superficie en el lado visto de la pantalla son, por ejemplo,
provocadas por una o mas fuerzas mecanicas, acusticas, o vibracionales del agitador y no por la presion del agitador
en la pantalla.

El dispositivo de colocacion puede comprender, por ejemplo, una oscilacion de doble pivote y de doble brazo (como
se discute en diversas realizaciones adicionales en la presente memoria) que mantiene el acoplador del dispositivo
de agitacion paralelo a la pantalla. En una realizacion, el dispositivo de colocacion comprende una oscilacion de
doble pivote y de doble brazo que mantiene el acoplador del dispositivo de agitacién paralelo a la pantalla mientras
se mueve debido al movimiento de la pantalla. El dispositivo de colocacion puede comprender, por ejemplo, un
mecanismo de paralelismo configurado para mantener el acoplador del agitador paralelo a la pantalla mientras se
mueve debido al movimiento de la pantalla. El dispositivo de colocacién puede comprender un mecanismo de
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colocacion paralelo al movimiento del acoplador configurado para mantener el acoplador del agitador paralelo donde
éste de otra manera no estaria paralelo debido al movimiento inducido por el agitador.

El dispositivo de colocacion puede comprender, por ejemplo, un mecanismo de colocacion paralelo al movimiento
del acoplador configurado para mantener el acoplador del agitador paralelo donde éste de otra manera no estaria
paralelo debido al movimiento inducido por el agitador.

La FIG. 4A es un ejemplo de una estructura 300 de soporte del actuador. En este ejemplo, en lugar de estar
acoplado de manera giratoria, los actuadores pueden estar acoplados de manera lineal (o de otra manera en una
comunicacion mecanica deseada) a la pantalla por un conjunto de cojinetes 404 lineales que se pueden montar en
una carcasa movible que descansa sobre los cojinetes. En la FIG. 4, el actuador puede estar unido a una carcasa
406 — y se puede aplicar alguna estructura o medio de inclinacién para mantener una comunicacién mecanica
deseada del actuador con la pantalla. La inclinacién puede comprender una polea 410 y una masa 402. En este
ejemplo, la fuerza en la pantalla es proporcional a la masa. En este ejemplo, se puede observar que la fuerza es
sustancialmente constante sobre todo el intervalo de movimiento del cojinete lineal, como sigue:

F=mxg

La FIG. 4B es otro actuador acoplado de manera lineal a la pantalla. En este ejemplo, en lugar de un peso y una
polea, el actuador puede ser inclinado a la pantalla mediante un resorte 420 que tiene una fuerza de inclinacién
adecuada para mantener el contacto apropiado con la pantalla. En un ejemplo, puede ser posible ajustar la tension
en el resorte de manera tal que la comunicacion mecanica apropiada entre el actuador y la pantalla es
sustancialmente una fuerza cero y que cualquier desviacion de ese cero proporciona una fuerza de contra balanceo
para restaurar ese cero. En otro ejemplo, el resorte se puede colocar de manera tal que, para el intervalo necesario
de movimiento, su fuerza pueda tender a ser mantenida dentro de un limite superior e inferior aceptable. Dicho
resorte puede no ser distinto a un péndulo que solo “oscila” en la parte inferior de su arco. Como tal, este resorte
so6lo funcionaria en un intervalo en el que la fuerza (mientras no sea constante) sustancialmente no cambie. En un
ejemplo, el actuador puede estar fijado a la pantalla de cualquier manera conocida, incluyendo la adhesiva, la
pegada, la atada, por Velcro, por bandas magnéticas o similares.

Acoplamiento y/o modulacion por campo magnético

En algunas realizaciones, puede ser deseable emplear sistemas, métodos y/o técnicas para mantener el
acoplamiento y/o inclinacién apropiada del actuador con la pantalla. En una realizacion, puede ser posible emplear
acoplamiento por campo magnético (por ejemplo, bien estatico o variable) para mantener un acoplamiento
apropiado.

La FIG. 5 es una realizacion de dicho sistema de acoplamiento magnético hecho segun los principios de la presente
solicitud. El actuador 104 puede comprender ademas un elemento 504 actuador magnético. El elemento 504
actuador magnético puede ser bien un iman permanente o un elemento electromagnético variable. Si el elemento
504 magnético es un electroiman variable (por ejemplo, un solenoide o similar), entonces puede haber un
controlador 506 opcional para variar el campo magnético de manera deseada. Ademas, 506 puede comprender
sensores opcionales que pueden detectar cualquier nUmero de parametros que puedan ser Utiles en el control del
acoplamiento y/o la inclinacion del actuador con la pantalla. Los sensores adecuados pueden incluir (pero no se
limitan a): sensores de posicion, sensores de movimiento, acelerémetros o similares.

En la pantalla 102, se puede colocar un elemento 502 magnético de pantalla — que puede ser bien permanente (por
ejemplo una barra magnética, una banda magnética o similar) o un electroiman variable (por ejemplo, con cualquier
controlador y/o sensores adecuados, no mostrados).

En un caso, el sistema se puede disefiar o construir para detectar la cantidad de fuerza, o las posiciones relativas,
del actuador con la pantalla. Si el sistema emplea algun tipo de campo magnético variable, entonces el sistema se
puede disefar con los sensores proporcionando una retroalimentacion de la posicion, la fuerza, la velocidad, y/o la
aceleracion adecuadas para mantener el acoplamiento adecuado.

Se apreciara que las lineas punteadas en la FIG. 5 denotan que los esquemas de acoplamiento magnéticos como se
mencionaron anteriormente se pueden emplear en bien los sistemas acoplados de manera giratoria y/o los sistemas
acoplados de manera lineal.

Otras realizaciones

La FIG. 6 es aun otra realizacién de un actuador acoplado al sistema de pantalla que comprende ademas al menos
un servo motor (por ejemplo el 604, si el actuador esta acoplado de manera giratoria; el 606, si el actuador esta
acoplado de manera lineal). Ademas, puede haber al menos un sensor 608 que puede detectar algunas
caracteristicas (por ejemplo, la posicion, la velocidad y/o la aceleracion del actuador en relacion con la pantalla) de la
comunicacion mecanica del actuador en relaciéon con la pantalla. Las sefiales de este sensor o sensores opcionales
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se pueden introducir en un controlador 610 que puede, a su vez, controlar los servo motores (por ejemplo, el 604 y el
606) para proporcionar la inclinacion deseada a los actuadores en relacién con la pantalla.

Realizaciones de péndulo particulares

Las FIG. 7A hasta la 7H son un conjunto de diversos dibujos de perspectivas de una realizacion de péndulo (700).
Como se puede ver, el actuador 104 se monta y/o se fija a un primer miembro 702 de soporte — que esta montado
de manera giratoria a un segundo miembro 706 de soporte a través de un pivote 704.

Las FIG. 8A ala 8H son un conjunto de diversos dibujos de perspectiva de otra realizacién (800) de péndulo. Como
se puede ver, el actuador 104 se monta y/o se fija a un primer miembro 802 de soporte — que esta montado de
manera giratoria a un segundo miembro 806 de soporte a través de un pivote 804. Una masa 810 adicional se monta
en el primer miembro 802 de soporte, como se muestra.

Realizaciones con contrapeso

La FIG. 9A muestra un analisis de las diversas realizaciones de agitadores de pantalla de péndulo dadas
anteriormente. Como se puede ver, el agitador 902 de pantalla de péndulo de longitud ‘I’ es pivotado sobre un punto
‘P’ que aplica una fuerza ‘F’ contra la pantalla en el punto ‘S’. ms representa la masa de la bobina de voz y las
arandelas en la parte inferior del péndulo. my, representa una masa colgada desde un brazo de longitud ‘r’ unido al
agitador de pantalla en el pivote, perpendicular al péndulo.

Este analisis estudia las variaciones en la fuerza ‘F’ contra el desplazamiento de la parte inferior del péndulo ‘d’. El
momento (Mmw) debido a m,, esta dado por:

My, = my .g.x

y =d= (r/l)

X2 + yz — 72
x? 4 d? = (r/1)? = r?

d
x =2 (1= (%)

d
x =71 V(1- ()
Sustituyendo la x anterior, tenemos:

d
My = my = g = 7= V(1- (D?)
El momento debido a ms esta dado por:
Mys = mg* g= d
La fuerza F horizontal en S esta dada por:
F=M/h
Donde
h? 4+ d? = I?
d
ho=1+V(1- (D)
Sustituyendo por la h anterior, tenemos:
d 2
Fo= M/ V(1- D)

Sustituyendo la M, tenemos
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d
F = (me + Mms)/(l * ‘/( 1- (7)2 )

dy? d
Fe@myrgere |1-(7) )+ s ge )/ V(1- (D)

Asumiendo que d << |, tenemos
T d
Fmmy s gs@)+ms s g*()

Por lo que, en el analisis final de algunas de las realizaciones anteriormente mencionadas, la fuerza debido a my, es
aproximadamente independiente de d. Ademas, la fuerza debido a ms es proporcional a d.

Para mejorar el rendimiento de los agitadores de pantalla de péndulo, puede ser deseable tener una fuerza que sea
independiente al desplazamiento d. Ya que la fuerza debido a la masa en el extremo del péndulo es proporcional al
desplazamiento, puede ser deseable minimizar este efecto. En una realizacién, se puede observar que la masa en
un brazo unido al agitador de pantalla en el pivote, perpendicular al péndulo, tiende a provocar una fuerza que es
aproximadamente independiente del desplazamiento.

Como se observa que incluso una muy pequefia fuerza contra la pantalla puede provocar una marca visualmente
indeseable, puede ser deseable minimizar este efecto. Ya que el ensamblaje de bobina de voz y el péndulo tienen
alguna masa, tienden a ser una fuerza proporcional al desplazamiento. Por tanto, en una realizacién que puede
tender a solucionar esto, puede ser posible extender el péndulo por encima del pivote y afiadir un contrapeso para
que el centro de masa del péndulo (por ejemplo, no incluyendo el brazo y la masa M) esté en el pivote.

La FIG. 9B representa una realizacion tal de un agitador 902 de pantalla de péndulo que comprende dicho
contrapeso. Como se ve, el agitador 902 comprende una bobina de voz 104 (por ejemplo sin ningun peso afadido) y
posicionada por debajo del pivote (por ejemplo distal del pivote). Un peso 906 de ajuste se une en el extremo del
brazo 904 en o cerca del pivote del péndulo. El contrapeso 908 se muestra como unido por encima (por ejemplo,
proximal del) del pivote del péndulo. Al agitador se le puede dar una unidn mecanica y eléctrica en 910. Se apreciara
que son posibles muchos diferentes disefios de un agitador de pantalla de péndulo con contrapeso y que el alcance
de la presente solicitud abarca todas dichas realizaciones. En otra realizacion, se puede afiadir un contrapeso al
agitador en el lado distal del montaje y el actuador se fija en el lado proximal del montaje. Otras variaciones del
disefio son posibles y son abarcadas por el alcance de la presente solicitud.

Las FIG. 10A a la 10B y las FIG. 11A a la 11C representan diferentes vistas de una realizacién particular de un
agitador de pantalla de péndulo que comprende un contrapeso. Las FIG. 12A y 12B representan una realizacion de
un agitador de pantalla de péndulo que comprende un contrapeso en reposo y con un movimiento relativo entre las
posiciones 1202, 1204 y 1206.

Otras realizaciones

La FIG. 13 es aun otra realizacion de un agitador de pantalla de doble enlace que comprende un miembro 1302 de
soporte fijo unido a la estructura en los pivotes 1308 — que estan también en comunicacién mecanica con los
miembros 1306a y 1306b. Los miembros 1306a y 1306b estan en comunicaciones mecanicas con el miembro 1310
de balanceo horizontal (en otros pivotes 1308, como se muestra). Como se puede ver, un actuador se puede acoplar
en el extremo del miembro de balanceo horizontal, que a su vez puede traer al actuador en comunicacién mecanica
con la pantalla.

Este montaje y/o estructura de doble enlace (como se representa en la FIG. 13) puede tender a evitar el giro del
actuador 102 segun se mueve la pantalla. Aunque, en algunas realizaciones, un péndulo largo (esto es, I>>d) puede
reducir esta rotacion, este montaje/estructura de doble enlace puede tender a no permitir la rotacién y tenderia a
eliminar cualquier impresion asimétrica del actuador en la pantalla.

Como se menciond anteriormente, la estructura de colocacién puede comprender, por ejemplo, un balanceo de
doble pivote y doble brazo que mantiene al acoplador del dispositivo de agitacion paralelo a la pantalla. En una
realizacion, el dispositivo de colocacion comprende un balanceo de doble pivote y doble brazo que mantiene un
acoplador paralelo a la pantalla mientras se mueve debido al movimiento de la pantalla. El dispositivo de colocacion
puede comprender, por ejemplo, un mecanismo de paralelismo configurado para mantener un acoplador del agitador
paralelo a la pantalla mientras se mueve debido al movimiento de la pantalla. El dispositivo de colocacion puede
comprender un mecanismo de colocacion paralelo al movimiento del acoplador configurado para mantener el
acoplador del agitador paralelo donde en otro caso éste no estaria paralelo debido al movimiento inducido del
agitador.
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La FIG. 14 es una realizacion de un montaje de bobina de voz en forma de una seccion de trampolin y/o voladizo. El
miembro 1402 puede tener unido/fijado (o acoplado mecanicamente de alguna manera) un trampolin (o un miembro
voladizo) 1410 en 1406. Esta unién como se muestra se atornilla — pero, se deberia apreciar que el acoplamiento
mecanico se puede conseguir de cualquier manera conocida. Un segundo miembro 1408 opcional se puede
proporcionar para afadir estabilidad (y una ventana y/o seccion 1404 vacia se puede cortar del miembro 1402 para
permitir el movimiento). La bobina 1412 de voz se puede unir a la seccion 1410 de trampolin — y mediante la cual el
actuador (no mostrado) se puede unir a la parte 1414.

Como se muestra, la bobina de voz 1412 se puede montar con una conexiéon paralela para evitar el giro del
actuador/bobina de voz sobre el intervalo de desplazamiento y/o vibracién. En una realizacion la estructura de
colocacién puede comprender por ejemplo un dispositivo con forma de paralelogramo que mantiene la posicion del
agitador paralela a la pantalla durante el movimiento de la pantalla debido a las corrientes de aire u otras
perturbaciones y un paralelogramo que mantiene una cara del agitador paralelo a la pantalla a pesar del movimiento
de la cara debido a las vibraciones del agitador. El dispositivo con forma de paralelogramo se puede montar por
ejemplo en un brazo que tiene un corte (“ventana”) que permite al dispositivo con forma de paralelogramo vibrar
libremente. De manera alternativa un dispositivo funciona como paralelogramo, manteniendo el agitador o su
elemento transductor/acoplador paralelo a la pantalla y montado de manera tal que pueda vibrar libremente.

En auln otra realizacién, una solucion mas eficaz en coste puede ser construir el “trampolin” como un montaje
voladizo unico (por ejemplo, donde el segundo miembro 1408 opcional no se proporciona). En este caso, el giro del
actuador/bobina de voz puede ser reducido mediante la extension de la longitud de la seccién de voladizo.

Se ha dado ahora una descripcion detallada de una o mas realizaciones de la invencion, leida junto con las figuras
adjuntas, que ilustran los principios de la invencion. Se ha de apreciar que la invencién se describe en conexion con
dichas realizaciones, pero la invencién no se limita a ninguna realizacién. El alcance de la invencion esta limitado
s6lo por las realizaciones y la invencion abarca numerosas alternativas, modificaciones y equivalencias. Se ha
expuesto numerosos detalles especificos en esta descripcion para proporcionar un entendimiento completo de la
invencion. Estos detalles se proporcionan con el propésito de ejemplo y la invencion se puede poner en practica
segun las reivindicaciones sin alguno o todos los detalles especificos. Con el propésito de la claridad, el material
técnico que se conoce en los campos técnicos relacionados a la invencién no se ha descrito para que la invenciéon
no se oscurezca de manera innecesaria.
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REIVINDICACIONES

1. Un sistema de reduccion de manchas para reducir las manchas en una pantalla de proyeccién para un sistema de
presentacion de proyeccion, comprendiendo dicho sistema de presentacion de proyeccion fuentes de luz
coherentes, comprendiendo dicho sistema:

un conjunto de actuadores (104, 104b), cada uno de dichos actuadores capaces de emitir una vibracion de
un conjunto de frecuencias deseadas; y

un conjunto de montajes acoplados de manera giratoria, cada uno de dicho conjunto de montajes acoplados
de manera giratoria capaz de montar al menos uno de dichos actuadores, cada uno de dicho conjunto de montajes
acoplados de manera giratoria comprendiendo

una primera parte de soporte, dicha primera parte de soporte comprendiendo una primera longitud
que es sustancialmente mas larga que el intervalo de movimiento de la pantalla, teniendo dicha primera
longitud un primer y un segundo extremos opuestos, siendo dicha primera parte de soporte capaz de
montar al menos uno de dichos actuadores en dicho primer extremo de dicha primera longitud,

una segunda parte de soporte, siendo dicha segunda parte de soporte capaz de mantener una
estructura sustancialmente estable para dicha primera parte de soporte, y

un pivote (204, 704, 804), acoplando dicho pivote de manera mecanica dicha segunda parte de
soporte al primer extremo de dicha primera longitud de dicha primera parte de soporte,

en donde dicho al menos un actuador montado sobre dicho montaje acoplado de manera giratoria esta en
comunicacion mecanica movible con dicha pantalla de proyeccion.

2. El sistema de la Reivindicacién 1 en donde dicho sistema de proyeccién comprende ademas uno de entre un
grupo, comprendiendo dicho grupo: los laseres, los LED, las fuentes de luz coherente y las fuentes de luz
parcialmente coherentes.

3. El sistema de la Reivindicacion 1 en donde dichos actuadores comprenden uno de entre un grupo,
comprendiendo dicho grupo: los actuadores mecanicos, las bobinas de voz, los actuadores de ultrasonidos, los
electroimanes y los solenoides.

4. El sistema de la Reivindicacion 1 en donde dicha primera longitud reduce de manera sustancial la variacion
angular de dicho actuador con respecto al plano de dicha pantalla de proyector.

5. El sistema de la Reivindicacion 1 en donde dicha primera longitud permite sustancialmente un movimiento del eje
Z significativo sin un cambio significativo del angulo de la primera parte de soporte con respecto al plano de dicha
pantalla de proyector.

6. El sistema de la Reivindicacién 1 en donde dicha primera longitud comprende sustancialmente una frecuencia
natural que es sustancialmente diferente de la frecuencia de la vibracién de dicho actuador.

7. El sistema de la Reivindicacién 1 en donde dicho sistema comprende ademas una masa adicional, dicha masa
adicional colocada en dicho sistema siendo capaz de ajustar la fuerza de dicho actuador sobre dicha pantalla de
proyeccion.
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