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DESCRIPCION
Seguidor solar con acoplamiento cinematico
CAMPO TECNICO DE LA INVENCION

La presente invencion se refiere al campo de la energia solar en general, y mas en particular, al campo de los
seguidores solares. Se dara a conocer, por ejemplo, para aplicaciones ventajosas de los campos solares.

ANTECEDENTES DE LA INVENCION

La energia solar es actualmente una energia en el fundamento de numerosas innovaciones tecnolégicas. En un
momento en que las necesidades de energia estan en su punto mas alto, muchos estados de todo el mundo tienden
hacia el uso a gran escala de esta energia renovable.

Ya sea a través de paneles fotovoltaicos u otros reflectores solares, estas instalaciones solares encuentran muchos
problemas.

Uno de los principales problemas radica en la alineacion y el ajuste de la posicién de las mesas que llevan los
dispositivos de recogida de energia solar.

Por lo tanto, es necesario alinear estas mesas segun un eje Norte/Sur y motorizarlas con el fin de que el curso del
sol en el cielo sea seguido por las mesas, a fin de maximizar la energia solar recogida.

Sin embargo, surge un obstaculo importante para este tipo de instalacion, es el terreno en donde estan construidos.
De hecho, es dificil encontrar un terreno perfectamente plano con el fin de disponer en el mismo, lineas de mesas en
muy largas distancias. Ahora bien, frente a la necesidad de optimizar las instalaciones, es necesario agruparlas.

Ademads, para reducir costes y proporcionar sincronismo a los movimientos de las mesas, generalmente se
proporciona una misma motorizaciéon de seguimiento solar para una pluralidad de mesas de la misma linea
respetando la alineacién perfecta y por lo tanto de un terreno plano.

Con el fin de satisfacer el criterio de alineacion, los terrenos del campo solar se desarrollan y se colocan en terrazas,
lo que causa un coste adicional significativo y tiempo de instalacion, reduciendo asi la motivacién de algunos
Estados para invertir en este tipo de tecnologias.

Las soluciones actuales con el fin de compensar las irregularidades del suelo se basan principalmente en una
estructura del suelo o en el ajuste de la alineacién de las lineas de los reflectores.

Por lo tanto, las soluciones actuales siguen siendo muy costosas y muy complejas ante este problema.
La presente invencidn tiene como objetivo resolver al menos parcialmente los problemas expuestos con anterioridad.

Los documentos US 2008/230047 A1, US 2004/238025 A1, WO 2016/094864 A1, EP 2 385 327 A1, US
2008/0308091 A1, US 2014/0054433 A1 y US 2014/0069483 A1 dan a conocer ejemplos de seguidores solares.

SUMARIO DE LA INVENCION

La presente invencion se refiere a un seguidor solar que comprende al menos un seguidor solar segun la
reivindicacién 1.

Segun una forma de realizacion, dicho dispositivo de accionamiento cinematico en rotacion esta configurado para
accionar, con preferencia directamente, el primer arco de soporte segun un primer movimiento cinematico relativo a
dicho primer apoyo en el suelo alrededor de al menos un eje de rotacion principal

Segun una forma de realizacién, dicho apoyo en el suelo adicional comprende un dispositivo de guiado en rotacién
adicional configurado para guiar, con preferencia directamente, el arco de soporte adicional segin un segundo
movimiento cinematico con respecto a dicho apoyo en el suelo adicional alrededor de al menos un eje de rotacion
adicional posiblemente diferente de dicho eje de rotacion principal.

Segun una forma de realizaciéon, dicho seguidor solar comprende al menos un dispositivo de acoplamiento
cinematico de dicho médulo de accionamiento con dicho médulo adicional, configurado de modo que el segundo
movimiento cinematico sea una funcién del primer movimiento cinematico.

Segun una forma de realizacion, dicho dispositivo de acoplamiento cinematico comprende al menos una primera
parte y al menos una segunda parte, estando dicha primera parte totalmente soportada por el dispositivo movil del
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médulo de accionamiento y estando dicha segunda parte totalmente soportada por el dispositivo mévil adicional del
modulo adicional.

Segun una forma de realizacion, las partes primera y segunda estan dispuestas para cooperar de manera que:

e accionar el dispositivo movil adicional en rotacién alrededor del eje de rotacion adicional cuando el dispositivo
moévil del médulo de accionamiento gira mediante el dispositivo de accionamiento cinematico alrededor del eje
de rotacion principal,

e permitir una traslacién relativa de dicho dispositivo moévil del médulo de accionamiento y de dicho dispositivo
movil adicional del médulo adicional entre si.

La presente invencién permite asi realizar un seguidor solar que, por un lado, puede adaptarse a irregularidades
estaticas del suelo y, por otro lado, a irregularidades dinamicas del suelo.

De hecho, el seguidor, segun la presente invencion, utiliza un Gnico accionamiento motorizado para una pluralidad
de mesas de la misma linea a través de una transmision de movimiento cinematico por intermedio de al menos un
dispositivo de acoplamiento cinematico configurado para adaptarse a una parte al menos de las irregularidades
estaticas y dinamicas.

El dispositivo de acoplamiento cinematico transmite asi el movimiento de rotacién de una primera mesa a una mesa
adicional, aunque sus respectivos ejes de rotacién no sean colineales, incluso coplanarios.

Ademas, la presente invencién permite una reproduccion exacta o aproximada del movimiento de la primera mesa
por la mesa adicional a través de este dispositivo de acoplamiento cinematico.

Los grados de libertad disponibles para el dispositivo de acoplamiento cinematico permiten que el seguidor de la
presente invencion se adapte a las variaciones dinamicas de las irregularidades del suelo, pero también a las
dilaciones y contracciones térmicas que experimentan la estructura del seguidor solar.

Segun una forma de realizacién, dicho primer arco de soporte y dicho segundo arco de soporte estan configurados
para soportar dicha estructura reticular. Segun una forma de realizacién no limitativa, dicho primer arco de soporte y
dicho segundo arco de soporte estan configurados para soportar, por si solos, dicha estructura reticular.

El primer movimiento cinematico es un movimiento de rotacion, preferentemente alrededor de un eje paralelo a dicha
direccion principal de dicha mesa del médulo de accionamiento.

El segundo movimiento cinematico es un movimiento de rotacion, preferentemente alrededor de un eje paralelo a
dicha direccién adicional de dicha mesa del médulo adicional.

Los arcos del dispositivo movil y del dispositivo movil adicional estan contenidos en planos perpendiculares a,
respectivamente, la direccion principal y la direccién adicional.

Los arcos del dispositivo movil y del dispositivo movil adicional estdn contenidos en planos perpendiculares al,
respectivamente, eje de rotacién principal y eje de rotacion adicional.

Segun una forma de realizacién, el centro de rotacion de los arcos de soporte primero y segundo pasa a través del
eje de rotacion principal.

De manera ventajosa, los centros de las elipses que forman los arcos de soporte primero y segundo pasan a través
del eje de rotacion principal.

Segun una forma de realizacion, el centro de rotacién del arco de soporte adicional pasa a través del eje de rotacién
adicional.

De manera ventajosa, el centro de la elipse que forma el arco de soporte adicional pasa a través del eje de rotacion
adicional.

Al proporcionar un dispositivo de acoplamiento transportado completamente por los dispositivos méviles de dos
médulos adyacentes, la invencion hace posible prescindir de estructuras adicionales para ser fijadas al suelo para
asegurar una transmision del movimiento entre estos dos movimientos.

Por lo tanto, la invencién proporciona una solucién eficaz, sélida y que presenta un coste limitado para llevar a cabo
un seguimiento preciso del sol incluso en un terreno que no es perfectamente plano.
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En otro aspecto, la presente invencion se refiere a un campo solar que comprende una pluralidad de seguidores
solares segun la presente invencion.

Segun otro aspecto, la presente invencién se refiere a una central solar que comprende al menos un campo solar
segun la presente invencion.

BREVE DESCRIPCION DE LAS FIGURAS

Los objetos, asi como las caracteristicas y ventajas de la invencion se comprenderan mejor, a través de la
descripcion detallada de las formas de realizacidon de esta ultima invencién que se ilustran en los siguientes dibujos
adjuntos en los que:

La Figura 1 ilustra una vista general de la implantacién en un terreno que tiene variaciones en la elevacién de un
seguidor solar segn una forma de realizacion no limitativa de la presente invencion.

Las Figuras 2a, 2b y 2c ilustran un seguidor solar segun una forma de realizacién no limitativa de la presente
invencion. La Figura 2a muestra una vista en perspectiva de un seguidor solar, la Figura 2b es una vista lateral del
seguidor solar que ilustra variaciones en la elevacién presente y la Figura 2c es una vista superior del mismo
seguidor solar.

Las Figuras 3a, 3b y 3c ilustran diferentes vistas de un médulo de accionamiento segin una forma de realizacién no
limitativa de la presente invencién en una posicién inclinada en un angulo de 60 grados.

Las Figuras 4a, 4b, 4c y 4d ilustran diferentes vistas de una estructura reticular segun una forma de realizaciéon no
limitativa de la presente invencion.

Las Figuras 5a y 5b ilustran una puesta en practica de la presente invencién segun una primera forma de realizacion
de la presente invencion.

Las Figuras 6a y 6b ilustran dos vistas de un dispositivo de acoplamiento cinematico que comprende al menos una
unién de rétula movil en traslacion segun la primera forma de realizacién de la presente invencién.

Las Figuras 7a, 7b y 7c ilustran una vista en seccion y luego vistas en perspectiva de los elementos que forman la
unién rétula movil en traslacién segun la primera forma de realizacién de la presente invencion.

Las Figuras 8a y 8b ilustran dos vistas de la puesta en practica de dos uniones de rétulas méviles en traslacion
segun la primera forma de realizacion de la presente invencién.

Las Figuras 9a, 9b, 9c, 9d y 9e ilustran vistas de la puesta en practica de las dos uniones de rétulas moéviles en
traslacion segun la primera forma de realizacion de la presente invencion en presencia de una desalineacion entre
dos médulos.

Las Figuras 10a, 10b y 10c ilustran una suspension desde el suelo segun una forma de realizacion de la presente
invencion y su colocacién con respecto a uno o dos apoyos en el suelo.

Las Figuras 11a y 11b ilustran dos vistas de una suspensién desde el suelo comin a dos médulos segin una forma
de realizacion de la presente invencion.

Las Figuras 12a y 12b ilustran una puesta en practica de la presente invencién segun una segunda forma de
realizacién de la presente invencion.

Las Figuras 13a y 13b ilustran dos vistas en perspectiva de la puesta en practica de las tres uniones de rétulas
moéviles en traslaciéon segln la segunda forma de realizacién de la presente invencion.

Las Figuras 14a, 14b y 14c ilustran tres vistas en seccion de los elementos que forman las tres uniones de rétulas
moviles en traslacion segun la segunda forma de realizacion de la presente invencién. En las vistas 14a y 14b, no
hay desplazamiento entre los dos mddulos. La Figura 14c ilustra un desplazamiento. Las Figuras 14d y 14e
muestran ejemplos no limitativos de partes macho y hembra que forman el dispositivo de acoplamiento cinematico
de esta segunda forma de realizacion.

Las Figuras 15a y 15b ilustran vistas en perspectiva de los elementos que forman tres dispositivos de acoplamiento
cinematicos segun la segunda forma de realizacién de la presente invencion.

Las Figuras 16a y 16b ilustran vistas de puesta en practica de las tres uniones de rétulas méviles en traslacion
segun la segunda forma de realizacion de la presente invencién en presencia de una desalineacién entre dos
médulos.
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Las Figuras 17a y 17b ilustran una puesta en préactica de la presente invencion segun una tercera forma de
realizacién de la presente invencion.

Las Figuras 18a, 18b, 18c y 18d ilustran otra puesta en practica de la presente invencién segin una tercera forma de
realizacién de la presente invencion.

Las Figuras 19a y 19b ilustran vistas en perspectiva de los elementos que forman un dispositivo de acoplamiento
cinematico segun la tercera forma de realizacion de la presente invencion.

Las Figuras 20a, 20b y 20c ilustran vistas de la puesta en practica de un dispositivo de acoplamiento cinematico
segun la tercera forma de realizacién de la presente invencion.

Las Figuras 21a y 21b ilustran una puesta en practica de la presente invencién segin una cuarta forma de
realizacién de la presente invencion.

Las Figuras 22a, 22b y 22c ilustran la colocacion de un arco de soporte con respecto a un dispositivo de
acoplamiento cinematico y con respecto a la estructura reticular seguin la cuarta forma de realizacién de la presente
invencion. La Figura 22a muestra una estructura reticular segun esta cuarta forma de realizacién de la presente
invencion.

Las Figuras 23a y 23b ilustran dos vistas de la puesta en practica de dos uniones de rétulas méviles en traslacion
segun la cuarta forma de realizacion de la presente invencion.

Las Figuras 24a y 24b ilustran dos vistas de la puesta en practica de dos uniones de rétulas moviles en traslacion
segun la cuarta forma de realizacion de la presente invencién.

Las Figuras 25a y 25b ilustran vistas en perspectiva de los elementos que forman la parte hembra de la union de
rotula movil en traslaciéon segun la cuarta forma de realizacién de la presente invencién.

Los dibujos adjuntos se proporcionan a modo de ejemplo y no son limitativos de la invencion. Estos dibujos son
representaciones esquematicas y no estan necesariamente a la escala de la aplicacion practica.

DESCRIPCION DETALLADA DE LA INVENCION

Se especifica que, en el contexto de la presente invencion, el término "dispositivo de recogida de energia solar", o
sus equivalentes, tiene la definicion de un dispositivo configurado para convertir, directa o indirectamente, la energia
solar en otra forma de energia. Dicho dispositivo puede ser, por ejemplo, un panel fotovoltaico, un reflector solar, un
panel solar térmico o incluso un concentrador solar, por ejemplo.

Se especifica que, en el contexto de la presente invencién, el término "cinematico”, o sus equivalentes, tienen por
definicion el conjunto de los parametros y de caracteristicas fisicas que puedan describir un movimiento de un
cuerpo en un marco de referencia.

En la siguiente descripcion, el término "union de rétula” significa una articulacion entre dos miembros que tienen tres
grados de libertad en rotacién. Una unién de rétula movil en traslacién comprendera entonces una articulacién entre
dos miembros que tienen tres grados de libertad en rotacion y que tiene al menos un grado y preferentemente dos
grados de libertad en traslacién de un miembro con respecto al otro.

Antes de comenzar una revision detallada de las formas de realizacién de la invencién, a continuacién, se dan a
conocer caracteristicas opcionales que pueden utilizarse de manera ocasional en combinacién o de manera
alternativa:

- Segun una forma de realizacion, la estructura reticular comprende una primera y una segunda extremidades
dispuestas a cada lado de un centro de la estructura reticular y que soportan dicha mesa.

- Segun una forma de realizacién, el primer arco de soporte de la estructura reticular esta dispuesto entre la
primera extremidad de dicha estructura reticular y dicho centro de la estructura reticular. En un caso no limitativo
de esta forma de realizacion, el arco esta ubicado en la primera extremidad.

- Segun una forma de realizacién, el segundo arco de soporte de la estructura reticular esta dispuesto entre la
segunda extremidad de dicha estructura reticular y dicho centro de la estructura reticular, creando
preferentemente, por ejemplo, un voladizo. En un caso no limitativo de esta forma de realizacién, el arco esta
ubicado al nivel de la primera extremidad.
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Segun una forma de realizacién, el dispositivo moévil comprende un segundo arco de soporte para la estructura
reticular, preferentemente de forma eliptica, preferentemente dispuesto entre una parte de la segunda
extremidad de dicha estructura reticular y dicho centro de la estructura reticular.

De manera preferible, el dispositivo de accionamiento cinematico en rotacién de dicho dispositivo movil con
respecto al primer apoyo en el suelo esta directamente acoplado solamente al primer arco.

De manera ventajosa, dicho primer apoyo en el suelo comprende dicho dispositivo de accionamiento cinematico
en rotacién.

Segun otra forma de realizacion, el dispositivo de accionamiento comprende un elemento motor distinto del
médulo de accionamiento.

En un caso, el elemento motor comprende un motor alejado del médulo de accionamiento y un eje de
accionamiento para transmitir el movimiento desde el motor y hasta el médulo de accionamiento.

En otro caso, el elemento motor es otro médulo acoplado cinematicamente al mddulo de accionamiento.

De manera ventajosa, el segundo movimiento cinematico y el primer movimiento cinematico comparten al
menos una caracteristica cinematica comuin tomada entre al menos una de las siguientes caracteristicas
cinematicas: angulo de rotacién, amplitud de rotacién, aceleracién, velocidad, vector de desplazamiento.

Ello permite que la mesa adicional reproduzca el movimiento cinematico de la mesa con el fin de garantizar el
seguimiento del sol por las dos mesas, y ello independientemente de la no colinealidad de sus ejes de rotacion.

Ello permite que la mesa adicional reproduzca con precision el movimiento cinematico de la mesa.

De manera ventajosa, dicho al menos un dispositivo de acoplamiento cinematico comprende al menos una
unién de rétula movil en traslacion segun al menos el eje de traslacion relativo del médulo adicional y del
médulo de accionamiento y preferentemente en rotacién segin una pluralidad de ejes de rotacion.

Ello permite que la presente invencion se adapte a las irregularidades del suelo a través del dispositivo de
acoplamiento cinematico que incluye muchos grados de libertad. La union de rétula mévil en traslaciéon segun
dicha direccidon secundaria permite que el seguidor solar se adapte a los cambios en la pendiente de un terreno
segun la linea de mesas. De manera ventajosa, dicha unién de rétula es moévil segun al menos el eje de
traslacion relativo del médulo adicional y del médulo de accionamiento y preferentemente en rotacion segin una
pluralidad de ejes de rotacién, y preferentemente segin al menos un eje transversal a dicho eje de traslacion
relativo del médulo adicional y del médulo del accionamiento.

De manera ventajosa, dicha al menos una unién de rétula movil en traslacion comprende:

- al menos una parte hembra solidaria de uno entre el dispositivo moévil del médulo de accionamiento y el
dispositivo mévil adicional del médulo adicional y

- al menos una parte macho solidaria con el otro entre el dispositivo mévil del médulo de accionamiento y el
dispositivo mévil adicional del médulo adicional.

De manera ventajosa, dicha al menos una parte hembra esta conectada mecanicamente a dicho al menos un
médulo de accionamiento y dicha al menos una parte macho esta conectada mecanicamente a dicho al menos
un médulo adicional.

Ello permite que el dispositivo de acoplamiento cinematico sea independiente en su traslacién con respecto a
los soportes.

Segun una forma de realizacion, al menos una parte hembra esta conectada mecanicamente a dicho al menos
un segundo arco de soporte y dicha al menos una parte macho esta conectada mecanicamente a dicho al
menos un arco de soporte adicional.

Ello permite la transmisién del primer movimiento cinematico a la mesa adicional a través de este acoplamiento
mecanico.

Segun una forma de realizacion, dicha al menos una parte hembra estd conectada mecanicamente a dicha al
menos una estructura reticular y dicha al menos una parte macho esta conectada mecanicamente a dicha al
menos una estructura reticular adicional.
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Ello permite la transmisién del primer movimiento cinematico a la mesa adicional a través de este acoplamiento
mecanico.

De manera ventajosa, dicha al menos una parte hembra se extiende principalmente segin una entre dicha
direccion principal y dicha direccion adicional.

De manera ventajosa, dicha al menos una parte macho se extiende principalmente segun otra entre dicha
direccion principal y dicha direccion adicional.

De manera ventajosa, dicha al menos una parte hembra comprende una mandibula y dicha al menos una parte
macho comprende una lengleta configurada para sujetarse en la mandibula con el fin de permitir el
deslizamiento de la lenglieta en la mandibula.

De manera ventajosa, una entre la mandibula o la lenglieta comprende patines que forman una interfaz entre la
mandibula y la lenglieta con el fin de facilitar dicho deslizamiento.

De manera preferible, dichos patines comprenden un material que tiene un bajo coeficiente de friccién tal como,
por ejemplo, bronce, teflon o incluso material sintético o metdlico o un elemento que comprende bolas.

Segun otra forma de realizacién, una entre la mandibula o la lenglieta o ambas comprenden al menos una
rétula de bolas.

De manera ventajosa, dicha al menos una parte hembra comprende una vaina o una cavidad cubica y la parte
macho comprende un cilindro, una estructura al menos parcialmente esférica o una losa que tiene formas y
dimensiones complementarias de la parte hembra con el fin de introducirse en esta Ultima.

Segun una forma de realizacién, dicha al menos una parte hembra comprende al menos uno entre los
siguientes elementos: una mandibula, una vaina, un agujero oblongo, una cavidad cubica. Mas en general,
dicha al menos una parte hembra incluye cualquier forma capaz de aceptar una parte macho, dejandole con los
grados de libertad requeridos para garantizar una conexién de tipo rétula-guia de deslizamiento o una conexién
de tipo rétula-pivote-guia de deslizamiento. Asi, por ejemplo, sin limitacién, dicha al menos una parte hembra
comprende cualquier tipo de alojamiento de forma complementaria a dicha parte macho que permita un
movimiento en traslacion segun al menos dos ejes y hace posible formar una unién de rétula completa.

Segun una forma de realizacion, dicha al menos una parte macho comprende al menos uno entre los siguientes
elementos: una lengleta, un cilindro montado con una estructura esférica, un cubo. Mas generalmente, dicha al
menos una parte hembra comprende cualquier parte macho capaz de asegurar la conexion con una parte
hembra de forma complementaria mientras deja los grados de libertad requeridos para una conexion del tipo de
rotula-guia de deslizamiento o una conexion del tipo de rétula-pivote-guia de deslizamiento.

Ello permite tener numerosas soluciones tecnolégicas con el fin de realizar el dispositivo de acoplamiento
cinematico segun las necesidades y las circunstancias de la instalacién.

De manera ventajosa, al menos un dispositivo de acoplamiento cinematico se coloca preferentemente
excéntrico con respecto al centro de gravedad de dicho arco de soporte adicional y con respecto al centro de
gravedad de dicho segundo arco de soporte.

Por ejemplo, si los arcos que pertenecen a dos modulos adyacentes y mutuamente acoplados son arcos de
circulo, entonces el dispositivo de acoplamiento cinematico esta ubicado a una distancia del centro de cada uno
de estos dos arcos, estando los dos arcos configurados para girar alrededor de su centro.

Por ejemplo, si los arcos que pertenecen a dos modulos adyacentes y mutuamente acoplados son partes de
elipse, entonces el dispositivo de acoplamiento cinematico esta ubicado a una distancia del centro de cada uno
de estos dos arcos, estando los dos arcos configurados para girar alrededor de su centro.

Segun una forma de realizaciéon ventajosa, el dispositivo de acoplamiento esta preferentemente ubicado en la
parte de un circulo o elipse definida por el arco o arcos. Por lo tanto, esta a una distancia del centro de rotacion
de los arcos.

Ello permite disponer al minimo de una Unica unién de rétula movil en traslacion para simplificar el montaje de la
presente invencién y reducir los costes de instalacion.

Ello permite, asimismo, disminuir considerablemente las fuerzas soportadas por dicho al menos un dispositivo
de acoplamiento cinematico. De hecho, cuanto mas alejado esté el dispositivo de acoplamiento cinematico del
eje de rotacion y/o del centro de gravedad del arco o de los arcos, menores seran las fuerzas que soporte dicho
al menos un dispositivo de acoplamiento.
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Segun una forma de realizacion, el seguidor solar comprende varios dispositivos de acoplamiento cinematicos.
Uno de estos dispositivos de acoplamiento cinematico esta dispuesto en una linea recta que pasa a través del
eje de rotacion del arco, normalmente en una linea recta que pasa a través del centro de la parte del circulo o
elipse definida por el arco. De manera preferible, uno o mas de estos dispositivos de acoplamiento cinematico
estan dispuestos a una distancia del eje de rotacién del arco, preferentemente en la parte del circulo o elipse
definida por el arco.

De manera ventajosa, dicha al menos una parte macho esta preferentemente dispuesta de forma excéntrica con
respecto al centro de gravedad de dicho al menos un segundo arco de soporte.

De manera ventajosa, dicha al menos una parte hembra esta preferentemente dispuesta de forma excéntrica
con respecto al centro de gravedad de dicho al menos un arco de soporte adicional.

Segun una forma de realizacién, dicho al menos un dispositivo de acoplamiento cinematico esta dispuesto
preferentemente al nivel del centro de rotacion de dicho arco de soporte adicional y al nivel del centro de
rotacion de dicho segundo arco de soporte.

Ello permite disponer de una sola unién de rétula mévil en traslacion con el fin de simplificar el montaje de la
presente invencién y reducir los costes de instalacion.

Segun una forma de realizacién, dicho al menos un dispositivo de acoplamiento cinematico esta dispuesto
preferentemente en el centro de gravedad de dicho arco de soporte adicional y en el centro de gravedad de
dicho segundo arco de soporte.

Ello permite disponer de una sola union de rétula mévil en traslacién para simplificar el montaje de la presente
invencion y reducir los costes de instalacion.

Segun una forma de realizacién, dicha al menos una parte macho esta dispuesta practicamente en el centro de
rotacion de dicho al menos un segundo arco de soporte.

Segun otra forma de realizacion, dicha al menos una parte macho esta dispuesta practicamente en el centro de
gravedad de dicho al menos un segundo arco de soporte.

Segun una forma de realizacion, dicha al menos una parte hembra esta dispuesta practicamente en el centro de
rotacion de dicho al menos un arco de soporte adicional.

Segun otra forma de realizacion, dicha al menos una parte hembra esté dispuesta practicamente en el centro de
gravedad de dicho al menos un arco de soporte adicional.

Segun otra forma de realizacién, el acoplamiento cinematico entre los dos modulos comprende al menos un
dispositivo de acoplamiento cinematico, comprendiendo este Ultimo preferentemente una unién de rétula movil
en traslacion segun el eje de traslacion relativo del médulo adicional con respecto al médulo de accionamiento.

Segun otra forma de realizacion preferida, el acoplamiento cinematico entre los dos médulos comprende
preferentemente dos, tres, o incluso mas, dispositivos de acoplamiento cinematico. De manera preferible, cada
uno de ellos comprende una unién de rotula movil en traslacion segun el eje de traslacion relativo del médulo
adicional con respecto al médulo de accionamiento.

Segun una forma de realizacion, el seguidor solar comprende al menos un dispositivo de acoplamiento
cinematico, preferentemente al menos tres dispositivos de acoplamiento cinematico y ventajosamente al menos
tres dispositivos de acoplamiento cinematico.

Ello permite que las fuerzas mecanicas se distribuyan en tres uniones de rétulas moéviles en traslacion con el fin
de permitir la fabricacion de uniones de rétulas moéviles en traslacién a un coste mas bajo.

De manera preferible, cuando el seguidor solar comprende al menos tres dispositivos de acoplamiento
cinematicos, al menos uno entre los al menos tres dispositivos de acoplamiento cinematico esta dispuesto al
nivel del eje de rotacion principal y/o adicional.

De manera ventajosa, el seguidor solar comprende al menos una unién de rétula mévil en traslacion segun el
eje de traslacién relativo del moédulo adicional con respecto al médulo de accionamiento, preferentemente al
menos dos uniones de rétulas moviles en traslacion y de manera ventajosa, al menos tres uniones de rotulas
méviles en traslacion.
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De manera preferible, cuando el seguidor solar comprende al menos tres uniones de rétulas mdviles en
traslacion, al menos una de entre las al menos tres uniones de rétulas méviles en traslacion esta dispuesta al
nivel del eje de rotacion principal y/o adicional.

Segun una forma de realizacién, el seguidor solar comprende dos o tres dispositivos de acoplamiento entre
dicho dispositivo de accionamiento y dicho dispositivo de accionamiento adicional.

Segun una forma de realizacion, el seguidor solar comprende tres o mas dispositivos de acoplamiento entre
dicho dispositivo de accionamiento y dicho dispositivo de accionamiento adicional.

Segun una forma de realizacion, el seguidor solar comprende un solo dispositivo de acoplamiento entre dicho
dispositivo de accionamiento y dicho dispositivo de accionamiento adicional.

De manera ventajosa, el dispositivo de acoplamiento cinematico comprende al menos un eje de transferencia
cinematica, un primer dispositivo de articulaciéon de pivote y un segundo dispositivo de articulaciéon de pivote,
asegurando el primer dispositivo de articulacion de pivote una conexién mecéanica entre el segundo arco de
soporte y dicho eje de transferencia cinematica y el segundo dispositivo de articulacién de pivote asegurando
una conexién mecanica entre el arco de soporte adicional y dicho eje de transferencia cinematica.

Ello permite que la presente invencion se adapte a las irregularidades del suelo a través del dispositivo de
acoplamiento cinematico que incluye numerosos grados de libertad, permitiendo al eje de transferencia
cinematica que el seguidor solar se adapte a los cambios en la pendiente de un terreno a lo largo de la linea de
la mesa a través de los dos dispositivos de articulacién de pivote de acoplamiento.

De manera preferible, el eje de transferencia es una barra, preferentemente metalica y de seccién circular.

De manera ventajosa, al menos una estructura reticular entre dicha estructura reticular y dicha estructura
reticular adicional y al menos un arco de soporte entre dicho primer arco de soporte, dicho segundo arco de
soporte y dicho arco de soporte adicional estan conectados mecanicamente entre si mediante al menos una
unién de pivote que permite un grado de rotacion entre dicha al menos una estructura reticular y dicho al menos
un arco de soporte.

Ello permite mejorar la transmision del primer movimiento cinematico a la mesa adicional.

De manera ventajosa, al menos uno, preferentemente ambos, entre el primer apoyo en el suelo y el apoyo en el
suelo adicional esta dispuesto en al menos una suspension en el suelo que tiene una elasticidad en compresion
segun al menos un eje vertical.

Segun una forma de realizacion, el apoyo adicional al suelo esta dispuesto en al menos dos suspensiones en el
suelo.

La presencia de al menos una suspension en el suelo permite un mejor funcionamiento de la presente
invencion.

Ello permite, asimismo, compensar las irregularidades del suelo, pero también las variaciones de temperatura
que inducen dilataciones y compresiones mecanicas.

Segun una forma de realizacién preferida, dicha al menos una suspensién del suelo tiene forma de "U". Esta
forma de "U", preferentemente acostada, proporciona grados adicionales de libertad a los apoyos en el suelo en
relacién con las irregularidades del terreno a través de su capacidad para deformarse elasticamente en
compresidn segun al menos un eje vertical.

De manera ventajosa, esta suspension del suelo tiene un efecto sinérgico con las otras caracteristicas
relacionadas con el dispositivo de acoplamiento cinematico.

Esta suspension en el suelo permite absorber ciertas fuerzas mecanicas debido al acoplamiento cinematico de
los médulos.

De manera preferible, la suspension en el suelo esta configurada para tener una cierta elasticidad con el fin de
absorber las fuerzas mecanicas debido al acoplamiento cineméatico de los modulos.

De manera ventajosa, la suspension en el suelo es metalica y preferentemente de calidad de resorte, por
ejemplo, acero de resorte.

De manera ventajosa, dicha al menos una suspensién en el suelo tiene propiedades elasticas.
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De manera ventajosa, el dispositivo mévil comprende un segundo arco de soporte que descansa sobre al
menos un segundo apoyo en el suelo del médulo de accionamiento, comprendiendo dicho segundo apoyo en el
suelo al menos un dispositivo de guiado en rotacion configurado para guiar, con preferencia directamente, el
segundo arco de soporte segun dicho primer movimiento cinematico en relaciéon con dicho segundo apoyo en el
suelo alrededor de dicho eje de rotacion principal. Ello permite soportar al menos parte del peso de la mesa.

De manera ventajosa, la suspension en el suelo puede comprender un resorte helicoidal o un conjunto de
elastomeros (del tipo Silentbloc™, por ejemplo).

Segun una forma de realizacién, el segundo apoyo en el suelo esté dispuesto en al menos una suspension en el
suelo, preferentemente en al menos dos suspensiones en el suelo.

Ello hace posible compensar las irregularidades del suelo, pero también las variaciones de temperatura que
inducen expansiones y contracciones mecanicas.

Esta suspensién en el suelo permite absorber ciertas fuerzas mecanicas debidas al acoplamiento cinematico de
los médulos.

De manera ventajosa, el segundo arco de soporte descansa sobre al menos un segundo apoyo en el suelo que
comprende al menos un dispositivo de guiado en rotacién configurado para guiar, con preferencia directamente,
el segundo arco de soporte segun dicho movimiento cinematico en relacién con dicho segundo apoyo en el
suelo alrededor de dicho eje de rotacion.

Ello permite soportar al menos parte del peso de la mesa mientras acompana el movimiento cinematico de la
mesa.

De manera ventajosa, dicho al menos un dispositivo de guiado en rotacion comprende al menos dos rodillos
configurados para estar directamente en contacto con el segundo arco de soporte.

Ello permite acompanar a la mesa en su movimiento cinematico con el fin de reducir las fuerzas mecanicas
soportadas por la estructura reticular.

De manera ventajosa, el dispositivo de guiado en rotacion adicional comprende al menos dos rodillos
configurados para estar directamente en contacto con el arco de soporte adicional para guiar dicho arco de
soporte adicional segun dicho segundo movimiento cinematico en relacién con dicho al menos un apoyo en el
suelo adicional alrededor de dicho eje de rotacion adicional.

Ello permite acompariar a la mesa adicional en su movimiento cinematico con el fin de reducir las fuerzas
mecanicas soportadas por la estructura reticular adicional.

De manera ventajosa, dicho dispositivo de accionamiento cinematico en rotacion comprende al menos una
motorizacién y preferentemente medios de engranaje.

Ello permite controlar con precision el seguimiento del sol por la presente invencién.

De manera ventajosa, dicho al menos un primer apoyo en el suelo comprende al menos una cadena 0 un
sistema de gato hidraulico configurado para garantizar la motorizaciéon del médulo de accionamiento.

De manera ventajosa, dicho al menos un primer apoyo en el suelo comprende al menos un pifién y el primer
arco de soporte comprende al menos una cremallera dispuesta en al menos una parte del primer arco de
soporte preferentemente orientada hacia el suelo, estando dicho al menos un pifién y dicha al menos una
cremallera configurados para accionar cinematicamente en rotacién dicho primer arco de soporte en relacion
con dicho al menos un primer apoyo en el suelo alrededor de dicho eje de rotacién principal.

Ello permite limitar las degradaciones de la cremallera y del pifién por el medio ambiente. De hecho, en esta
configuracién, los granos de arena, por ejemplo, no pueden permanecer en la cremallera y apenas en el pifién.

Segun otra forma de realizacién, dicho al menos un primer apoyo en el suelo comprende al menos un pifién y el
primer arco de soporte comprende al menos una cadena dispuesta en al menos una parte del primer arco de
soporte preferentemente orientada hacia el suelo, estando dicho al menos un pifién y dicha al menos una
cadena configurada para accionar cinematicamente en rotacién dicho primer arco de soporte en relacién con
dicho al menos un primer apoyo en el suelo alrededor de dicho eje de rotacién principal.

De manera ventajosa, la direccion principal y la direccion adicional tienen una variacion de pendiente relativa
mayor que 1%, preferentemente 3% y ventajosamente 6%.

10
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Ello permite la instalacion de la presente invencion en terrenos que tienen variaciones en la topografia a lo largo
la misma linea de mesas.

- De manera ventajosa, dicha primera estructura reticular comprende al menos una viga reticular,
preferentemente al menos dos y ventajosamente al menos tres.

Ello permite fortalecer la estructura de reticular mediante la distribucién de las fuerzas mecanicas.

- De manera ventajosa, dicho dispositivo de recogida de energia solar se toma entre al menos: un panel
fotovoltaico, un reflector solar, un sensor solar térmico.

- De manera ventajosa, el dispositivo de recogida de energia solar adicional se toma entre al menos: un panel
fotovoltaico, un reflector solar, un sensor solar térmico.

- Segun una forma de realizacién, la estructura reticular puede ser de acero.

- Segun una forma de realizacion, los arcos de soporte comprenden o estan formados de acero.

- Segun una forma de realizacion, los apoyos en el suelo comprenden o estan formados de acero.
- Segun una forma de realizacién, la suspension en el suelo comprende o esta formada de acero.

- Segun una forma de realizacién, el rodillo o rodillos pueden comprender o estar formados de acero,
preferentemente recubiertos con poliuretano con el fin de permitirles aceptar variaciones en el soporte durante
los movimientos de los arcos de soporte, a modo de ejemplo.

- Segun una forma de realizacion, dicha parte hembra comprende o esta formada de acero.
- Segun una forma de realizacién, dicha parte macho comprende o esta formada de acero.

La presente invencion encuentra para campo preferencial de puesta en practica la realizacién de campos solares, es
decir, areas que comprenden una pluralidad de lineas de mesas que soportan dispositivos de recogida de energia
solar.

Tal como se dara a conocer a continuacion, la presente invencion resuelve en particular el problema de la alineacion
de mesas y su acoplamiento cinematico en suelos que tienen irregularidades estaticas, pero también dinamicas.

De hecho, si bien un terreno puede tener alturas variables segun un eje Norte/Sur en una distancia mayor o menor
en relacion con una mesa, también puede tener irregularidades dindamicas mas o menos importantes de origen
geoldgico.

Una segunda fuente de irregularidades dinamicas sufridas por un seguidor solar, pero no generadas por el propio
terreno, generan dilataciones térmicas que sufren los materiales que componen el seguidor solar.

A modo ejemplo, en un ambiente desértico, la temperatura en el suelo puede ser muy alta durante el dia y muy baja
por la noche. La presente invencién, ademas de adaptarse a las irregularidades estaticas y dinamicas del terreno,
también se adapta a las irregularidades térmicas.

La presente invencion se referird a continuacion a través de una pluralidad de figuras que sirven para ilustrar la
puesta en practica de la presente invencién segun una pluralidad de formas de realizacion. A menos que se indique
lo contrario, cada una de las caracteristicas descritas con referencia a una forma de realizacién dada es aplicable a
las otras formas de realizacion.

Se iniciara esta descripcidén con una presentacion general de la presente invencién que se disminuira adicionalmente
en cuatro formas de realizacién no limitativas.

Generalidades

La descripcién dada a continuacién tiene como objetivo presentar, de manera general, la presente invencion, pero
también las caracteristicas y los elementos basicos que conforman la presente invencion y que pueden ser comunes
a varias formas de realizacion.

Estos elementos y estas caracteristicas deben interpretarse de modo que se apliquen tanto al mddulo de
accionamiento como al moédulo adicional. Por ejemplo, cuando solamente se utiliza el término "maddulo”, las
caracteristicas y elementos de este "mddulo” seran comunes al médulo de accionamiento y al médulo adicional, lo

mismo se aplica a los términos "mesa", "viga", "arco", "apoyo", ... etc. ....
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Tal como se presentd con anterioridad, la disposicion de un seguidor solar que comprende una pluralidad de
médulos alineados segun un eje Norte/Sur es un problema cuando el suelo no tiene una planitud casi perfecta.

La Figura 1 ilustra el caso de dicho suelo 2000 que comprende una variabilidad en la elevacién segun un eje
Norte/Sur. En esta figura, se instala un seguidor solar 1000 segun una forma de realizacién de la presente invencion
en este suelo 2000 irregular.

El seguidor solar 1000 de la Figura 1 comprende preferentemente al menos un médulo de accionamiento 1100 y una
pluralidad de médulos adicionales 1200, que pueden calificarse como "seguidores". Otra forma de presentar el
enlace entre el médulo de accionamiento 1100 y los moédulos adicionales 1200 radica en la calificacién de "maestro”
al médulo de accionamiento 1100 y de “esclavos" a los modulos adicionales 1200, en el sentido de que la presente
invencion esta configurada para que los movimientos cinematicos del médulo de accionamiento 1100 se transmitan
al menos en parte a los modulos adicionales 1200.

Conviene senalar que esta calificacion de "modulo de accionamiento” y "médulo seguidor" se aplica a todas las
parejas formadas por dos médulos consecutivos. Si un primer médulo estd ubicado entre un segundo y un tercer
médulo dispuestos a cada lado del primer médulo, entonces el primer médulo puede ser un seguidor con respecto al
segundo modulo y ser un médulo de accionamiento con respecto al tercer modulo. De hecho, la rotacién del
segundo modulo acciona el primer modulo que a su vez acciona el tercer médulo en rotacion.

En la Figura 1, el médulo de accionamiento 1100 comprende ventajosamente una motorizacion configurada para
asegurar que el médulo de accionamiento 1100 efectle el seguimiento del sol. Esta motorizacion esta integrada en
el médulo de accionamiento 1100 o se compensa con una transmisién mecanica al médulo de accionamiento 1100.

Los médulos adicionales 1200 frente al mdédulo de accionamiento 1100 estan configurados para ser impulsados por
el mddulo de accionamiento 1100 para seguir también, y de manera sincronizada con el médulo de accionamiento
1100, el curso del sol incluso a diferentes elevaciones y/o desalineaciones en el espacio y/o en planos horizontales
paralelos existentes entre el médulo de accionamiento 1100 y los médulos adicionales 1200, o incluso entre los
propios moédulos adicionales 1200.

De manera preferible, el médulo de accionamiento 1100 esta dispuesto entre dos modulos adicionales 1200, tal
como en la Figura 1, para distribuir los pares motores en el conjunto del seguidor solar 1000.

La presente invencion se refiere entonces al acoplamiento cinematico entre el médulo de accionamiento 1100 y los
médulos adicionales 1200, de modo que el movimiento de seguimiento del moédulo de accionamiento 1100 se
reproduzca de manera simple, fiable y econémica por los médulos adicionales 1200. Este acoplamiento cinematico
se ha desarrollado de manera ventajosa mediante el desarrollo de un dispositivo de acoplamiento cinematico 1300
segun la presente invencion.

Dispositivo de acoplamiento cinematico

Tal como se describié con anterioridad, el dispositivo de acoplamiento cinematico 1300 esta configurado con el fin
de permitir compartir al menos una caracteristica cinematica entre un primer movimiento cinematico realizado por el
modulo de accionamiento 1100 y un segundo movimiento cinematico realizado por el médulo o modulos adicionales
1200.

De manera ventajosa, el término "caracteristica cinematica" significa, o sus equivalentes, todas las caracteristicas
que permiten la descripcién precisa de un movimiento cinematico, es decir, por ejemplo, un angulo de rotacion, una
amplitud de rotacion, un vector de desplazamiento, una amplitud de traslacién, una velocidad, una aceleracion.

Las Figuras 2a, 2b y 2¢c muestran un seguidor solar 1000 que se extiende segun una direccién Norte/Sur y ofrecen
tres vistas diferentes. En estas figuras, las mesas 1110 y 1210 que comprenden dispositivos para recoger energia
solar 1112 y 1212, no ilustradas en estas figuras, estan montadas en estructuras reticulares 1120 y 1220 que
disponen, en cada una de sus extremidades, de un arco de soporte 1130, 1150 y 1230, no ilustrado en estas figuras.
Para cada moédulo 1100, 1200, la mesa, la estructura reticular y los arcos forman un dispositivo movil. Para cada
médulo 1100, 1200, este dispositivo mévil descansa sobre un apoyo en el suelo 1140, 1160 y 2140, no ilustrado en
estas figuras, segun una forma de realizacion de la presente invencion.

La Figura 2a es una vista en perspectiva de un seguidor solar 1000. El seguidor solar 1000 incluye un médulo de
accionamiento 1100 y una pluralidad de médulos adicionales 1200 para formar una linea.

Segun una forma de realizacion, el modulo de accionamiento 1100 puede estar al principio o al final de la linea de
médulos. Ello permite un facil mantenimiento de la motorizacion.

Segun otra forma de realizacion, el médulo de accionamiento 1100 esta situado entre dos médulos adicionales 1200.

12
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De manera preferible, el médulo de accionamiento 1100 esta situado en el centro del seguidor solar 1000 para
distribuir los pares motores en el conjunto del seguidor solar 1000.

En la Figura 2a, se muestra brevemente el dispositivo de acoplamiento cinematico 1300 ubicado entre cada médulo.
A continuacién, se proporcionara una descripcion mas precisa, preferentemente a través de cuatro formas de
realizacion.

La Figura 2b muestra una vista de perfil del seguidor solar 1000 de la Figura 2a anterior. De nuevo se vuelve a
encontrar las mesas 1110 y 1210, las estructuras reticulares 1120 y 1220 y los dispositivos de acoplamiento
cinematicos 1300 dispuestos entre cada modulo.

En esta figura, se han dado a conocer las diferencias de elevacion 2100 para ilustrar la adaptabilidad de la presente
invencion al suelo 2000.

De hecho, en la Figura 2b, es notable que la elevacion 2100 entre varios médulos es diferente, sin embargo, la
presente invencion permite la transmisién de un movimiento para seguir el curso del sol desde el moédulo de
accionamiento 1100 hacia cada médulo adicional 1200 mediante dispositivos de acoplamiento cinematicos 1300.

La Figura 2c es una vista superior del seguidor solar 1000 segun la Figura 2a. En el caso ilustrado en esta figura, el
seguidor solar 1000 tiene una alineacion casi perfecta segun el eje Norte/Sur. De hecho, debe tenerse en cuenta
que al elegir una alineacién Norte/Sur, el seguidor solar 1000, segun la presente invencion, debe adaptarse a las
irregularidades del suelo 2000. La presente invencién permite asi mantener una lineacién Norte/Sur sin
estructuracion del suelo 2000 mientras conserva un seguidor solar 1000 que comprende una pluralidad de médulos.

Segun una forma de realizacion preferida, el médulo de accionamiento 1100 comprende al menos un dispositivo
mévil (1110, 1120, 1130, 1150), al menos un primer apoyo en el suelo 1140 y al menos un dispositivo de
accionamiento cinematico en rotacion 1141. El médulo adicional 1200 también incluye al menos un dispositivo movil
adicional (1210, 1220, 1230), al menos un apoyo en el suelo adicional 1240 y al menos un dispositivo de guiado en
rotacion adicional 1241.

El dispositivo de acoplamiento cineméatico esta totalmente soportado por dicho dispositivo mévil y/o dicho dispositivo
movil adicional.

De manera ventajosa, el dispositivo de acoplamiento 1300 comprende al menos una primera parte 1330 y al menos
una segunda parte 1340, siendo la primera parte 1330 totalmente soportada por el dispositivo mévil (1110, 1120,
1130, 1150) y la segunda parte 1340 siendo totalmente soportada por el dispositivo mévil adicional (1210, 1220,
1230).

De manera inteligente, la invenciéon permite prescindir del ajuste de la alineacion de los puntos de acoplamiento
entre dos modulos durante la instalacién del seguidor solar.

Mddulo

Las Figuras 3a, 3b y 3c muestran, segin una forma de realizaciéon de la presente invencién, un moédulo que puede
ser un médulo de accionamiento 1100 o un mdédulo adicional 1200 dependiendo de si tiene o no una motorizacién,
no ilustrada en estas figuras. EI médulo ilustrado en estas figuras esta en una posicion inclinada en un angulo de 60
grados hacia el Oeste.

De hecho, segun una forma de realizacion de la presente invencion, el médulo de accionamiento 1100 de un
seguidor solar se distingue de los modulos adicionales 1200 solamente por la presencia de una motorizaciéon. Esta
motorizacién esta dispuesta de manera ventajosa a nivel de un apoyo en el suelo 1140 configurado para transportar
un arco de soporte 1130. La presencia de la motorizacion del médulo de accionamiento a nivel del suelo hace
posible reducir el peso del médulo.

La Figura 3a es una vista en perspectiva de un modulo 1100, por ejemplo, y que comprende una mesa 1110
montada en una estructura reticular 1120. De manera convencional, una estructura reticular es una estructura que
comprende vigas o perfiles que se extienden segun al menos dos direcciones diferentes y solidarias entre si.

Segun una forma de realizacién tal como se ilustra en la Figura 3a, cada extremidad 1121 y 1122 de la estructura
reticular 1120 esta soportada por un arco de soporte 1130 y 1150.

Segun otra forma de realizacion tal como se ilustra en la Figura 22a, la estructura reticular 1120 esta soportada por

uno o dos arcos de soporte 1130 y 1150 dispuestos, respectivamente, entre la parte central y, respectivamente,
cada una de las dos extremidades 1121 y 1122 de la estructura reticular 1120.
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Segun otra forma de realizacién, mas de dos arcos pueden soportar la estructura reticular.

Segun una forma de realizacion tal como se ilustra en las Figuras 3a y 22a, por ejemplo, cada arco de soporte 1130,
1150 y 1230 descansa sobre un apoyo en el suelo 1140, 1160 y 1240.

Segun otra forma de realizacion, solamente uno de los dos arcos de soporte 1130 y 1150 descansa sobre un apoyo
en el suelo 1140.

Por lo tanto, el médulo de accionamiento ilustrado en la Figura 3a comprende un primer arco de soporte 1130
dispuesto a nivel de una parte de la primera extremidad 1121 de la estructura reticular 1120, estando un segundo
arco de soporte 1150 dispuesto al nivel de una parte de la segunda extremidad 1122 de la estructura reticular 1120.

De manera ventajosa, el primer arco de soporte 1130 descansa sobre un primer apoyo en el suelo 1140 y el
segundo arco de soporte 1150 descansa sobre un segundo apoyo en el suelo 1160.

Segun una forma de realizacién ilustrada en la Figura 3a, el primer apoyo en el suelo 1140 comprende una
suspension en el suelo 1170 configurada con el fin de permitir el posicionamiento de los médulos 1100 y 1200 de
una manera simple y fiable y para ayudar a compensar las irregularidades del suelo 2000. Esta suspension del suelo
1170 se describira con mayor precision a continuacion.

La Figura 3b es una vista lateral del médulo 1100 de la Figura 3a. En ella encontramos los mismos elementos
mencionados con anterioridad. Se observa en esta figura, de manera clara, la presencia en cada extremidad 1121 y
1122 del modulo de una parte de un dispositivo de acoplamiento cinematico 1300 segln la primera forma de
realizacién que se describira a continuacion.

La primera extremidad 1121 comprende dos partes hembra 1331 del dispositivo de acoplamiento cinematico 1300 y
la segunda extremidad 1122 comprende dos partes macho 1341 del dispositivo de acoplamiento cinematico 1300
segun la primera forma de realizacion de la presente invencién.

Respectivamente, cada parte hembra 1331 y macho 1341 esta configurada para cooperar con cada parte macho
1341 y hembra 1331, respectivamente, del siguiente médulo.

La Figura 3c muestra un médulo 1100 visto segun su dimension de extensién principal. Este médulo 1100 es similar
al médulo de las Figuras 3a y 3b, excepto que el segundo apoyo en el suelo 1160 descansa sobre un bloque de
soporte 2200, por ejemplo, de hormigén, formado durante la instalacién del seguidor solar 1000. Encontramos en
esta figura, los mismos elementos estructurales que los de las Figuras 3a y 3b anteriores.

Estructura reticular y arco de soporte

Las Figuras 4a, 4b, 4c y 4d muestran tres vistas diferentes de una estructura reticular 1120 que comprende un arco
1130 y 1150 al nivel de cada una de sus extremidades 1121 y 1122 segun una forma de realizacién de la presente
invencion.

La Figura 4a es una vista en perspectiva de una estructura reticular 1120 que comprende una primera extremidad
1121 y una segunda extremidad 1122. Esta estructura reticular 1120 esta configurada para recibir una mesa 1110
que comprende uno o mas dispositivos de recogida de energia solar 1112.

Segun una forma de realizacion, esta estructura reticular 1120 comprende al menos una viga 1123, preferentemente
al menos dos vigas 1123 y ventajosamente al menos tres vigas 1123, que se extienden cada una segun la
dimension principal de extensién de la estructura reticular 1120.

Estas vigas 1123 estan preferentemente conectadas mecanicamente entre si a través de una o mas viguetas 1124.

De manera preferible, estas vigas 1123 son paralelas entre si.

Segun una forma de realizacién, un arco de soporte 1130, 1150 esta dispuesto al nivel de cada una de las
extremidades 1121 y 1122 de la estructura reticular 1120.

Segun otra forma de realizacién, un arco de soporte 1130, 1150 esta dispuesto al nivel de al menos una de las
extremidades 1121 y 1122 de la estructura reticular 1120.

Segun una forma de realizacién, las vigas 1123 estan conectadas mecanicamente a los arcos de soporte 1130, 1150
a través de uniones de pivote de viga/arco de soporte 1370. Estas uniones de pivote proporcionan, segun una forma
de realizacién de la presente invencion, grados adicionales de libertad de la estructura reticular 1120 en relacion con
los arcos de soporte 1130, 1150, 1230.
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De manera ventajosa, los arcos de soporte 1130, 1150, 1230 son circulos y/o arcos de circulos y/o semicirculos
cerrados por un diametro 1132, 1152, 1232. De manera alternativa, los arcos de soporte 1130, 1150, 1230 son
elipses completas y/o partes de elipses.

Segun una forma de realizacién, los centros de los arcos de soporte 1130, 1150, 1230 (arcos de circulo o de elipse)
del mismo médulo 1100, 1200 forman una linea recta paralela a la direccién principal de extensién del dispositivo
moévil de este mddulo. Esta linea recta también es paralela al eje de rotacién alrededor del cual el dispositivo movil
de este médulo gira para seguir al sol.

Segun una forma de realizacion, la primera viga 1123a esté dispuesta al nivel de la parte central de los arcos 1131 y
1151 de los semicirculos que forman los dos arcos de soporte 1131 y 1151, y la segunda viga 1123b y la tercera
viga 1123c estan dispuestas al nivel de las dos extremidades de los diametros 1132 y 1152 que cierran los arcos
1131y 1151.

De manera preferible, y tal como se describira a continuacion, las vigas 1123a, 1123b y 1123c pueden desplazarse
en traslacion en relacion con los arcos de soporte 1130 y 1150, es decir que las vigas 1123a, 1123b y 1123c puede
deslizarse con respecto a los arcos de soporte 1130 y 1150 segun la direccion principal de extension de la estructura
reticular 1120.

Las Figuras 4b y 4c son, respectivamente, una vista superior y una vista lateral de la estructura reticular 1120 segun
la Figura 4a. Se vuelven a encontrar los mismos elementos descritos con anterioridad. Se observa en esta figura, de
manera mas clara, la presencia en cada extremidad de la estructura reticular 1120 de partes de dispositivos de
acoplamiento cinematicos 1300 segun la segunda forma de realizacién que se describira a continuacion.

La primera extremidad comprende tres partes hembra 1331 de tres dispositivos de acoplamiento cinematico 1300 y
la segunda extremidad comprende tres partes macho 1341 de tres dispositivos de acoplamiento cinematico 1300
segun la segunda forma de realizacién de la presente invencidon. Segun esta segunda forma de realizacién,
solamente dos dispositivos de acoplamiento cinematicos 1300 pueden ser suficientes para la puesta en practica de
la presente invencion.

Respectivamente, cada parte hembra 1331 y macho 1341 esta configurada para cooperar con cada parte macho
1341 y hembra 1331, respectivamente, del siguiente médulo.

La Figura 4d representa una vista segun la dimension de extension principal de una estructura reticular 1120 segun
una forma de realizacion. En esta figura se vuelve a encontrar el posicionamiento de las tres partes hembra 1331 de
los tres dispositivos de acoplamiento cinematicos 1300 segun la segunda forma de realizacion de la presente
invencion.

Dispositivo de accionamiento cinematico en rotacion

Tal como se indicd con anterioridad y segun una forma de realizacion, el médulo de accionamiento 1100 comprende
un dispositivo de accionamiento cinematico en rotaciéon 1141. Este dispositivo de accionamiento cinematico en
rotacion 1141 esta configurado con el fin de permitir, entre otras cosas, un seguimiento por el moédulo de
accionamiento 1100 del curso del sol en el cielo.

Segun una forma de realizacién, este dispositivo de accionamiento cinematico en rotacion 1141 esta configurado
para accionar en rotaciéon seguin un eje de rotacién principal 1141a el modulo de accionamiento 1100. De manera
preferible, el eje de rotacion principal 1141a corresponde a un eje virtual que se extiende desde la primera
extremidad 1121 hasta la segunda extremidad 1122 de la estructura reticular 1120, y preferentemente pasa
practicamente al centro del didmetro 11312 y 1152 del primer arco de soporte 1130 y del segundo arco de soporte
1150.

Segun una forma de realizaciéon ilustrada a través de las Figuras 5b, 10b y 10c, por ejemplo, el dispositivo de
accionamiento cinematico en rotacion 1141 esta dispuesto al nivel de un apoyo en el suelo 1140, 1160, y
preferentemente al nivel del primer apoyo en el suelo 1140 del médulo de accionamiento 1100.

Segun una forma de realizacion, el dispositivo de accionamiento cinematico en rotaciéon 1141 comprende al menos
un pindn 1141c dispuesto debajo de un arco de soporte 1130 del médulo de accionamiento 1100, comprendiendo
dicho arco de soporte 1130 una cremallera 1141d preferentemente dispuesta al nivel de la cara externa de dicho
arco de soporte 1130 para cooperar con dicho pifidon 1141c. Esta forma de realizacién se ilustra, por ejemplo, en las
Figuras 17ay 17b.

Segun una forma de realizacion, al menos uno, preferentemente al menos dos y ventajosamente al menos tres
dientes del pifidn 1141c estan en contacto mecéanico con la cremallera 1141d del arco de soporte 1130.
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Segun otra forma de realizacién, el dispositivo de accionamiento cinematico en rotacion 1141 comprende al menos
un sistema mecanico que permite que el modulo de accionamiento 1100 se ponga en rotacién, pudiendo tratarse de
uno o mas gatos mecdanicos o de una cadena, por ejemplo, no limitativa.

Segun una forma de realizacion, un apoyo en el suelo 1140, 1160, 1240 puede incluir un dispositivo de frenado
1142. Este dispositivo de frenado 1142 esta configurado para frenar el arco de soporte 1130 en contacto mecanico
con el dispositivo de accionamiento cinematica en rotacion 1141 preferentemente mediante el uso de rodillos.

Dispositivo de guiado cinematico en rotacion

Segun una forma de realizacion preferida, un apoyo en el suelo 1140, 1160, 1240 puede comprender un dispositivo
de guiado cinematico en rotacién 1161, 1241. Este dispositivo de guiado cinematico en rotacién 1161, 1241 esta
configurado con el fin de permitir guiar el arco de soporte 1130, 1150, 1230 en contacto mecanico con este
dispositivo de guiado cinematico en rotacion 1161, 1241 segin un movimiento de rotacién para seguir el curso del
sol en el cielo.

Segun una forma de realizacion ilustrada a través de las Figuras 8a, 10b, 10c, 12a y 12b, por ejemplo, el dispositivo
de guiado cinematico en rotacion 1161, 1241 comprende al menos un rodillo superior de guiado 1161a, 1241b y al
menos uno rodillo inferior de guiado 1161b, 1241c y preferentemente al menos dos rodillos superiores de guiado y al
menos dos rodillos inferiores de guiado.

Los rodillos superiores de guiado 1161a, 1241b estan dispuestos sobre el arco 1131, 1151, 1231 del arco de soporte
1130, 1150, 1230, mientras que los rodillos inferiores 1161b, 1241c estan dispuestos debajo el arco 1131, 1151,
1231 del arco de soporte 1130, 1150, 1230 para soportar su peso.

Segun otra forma de realizacion, el dispositivo de guiado cinematico en rotacién 1161, 1241 comprende solamente
dos rodillos inferiores de guiado 1161b, 1241c.

La presente invencién permite el guiado en rotacién de un modulo a través de la forma particular de los arcos de
soporte 1130, 1150, 1230 y su soporte mediante apoyos en el suelo 1140, 1150, 1240 que comprenden rodillos de
guiado en rotacion.

Asi, las paredes de los arcos de soporte 1130, 1150, 1230 forman pistas de rodadura para los rodillos. Los ejes de
rotacion de los rodillos permanecen fijos en relacion con los apoyos en el suelo.

A modo de ejemplo no limitativo, la estructura reticular comprende al menos una, preferentemente al menos dos
vigas.

De manera ventajosa, la estructura reticular comprende al menos un arco de soporte, preferentemente al menos dos
arcos de soporte.

Primera forma de realizacion

A continuacion, se describe una primera forma de realizacién no limitativa de la presente invencion. Las
caracteristicas de esta primera forma de realizacién siguen siendo compatibles con las caracteristicas descritas con
anterioridad, asi como con las de las formas de realizaciéon que se describirdn mas adelante.

Las Figuras 5a y 5b muestran dos situaciones de puesta en practica de la presente invencion, y mas en particular de
un dispositivo de acoplamiento cinematico 1300 segun esta primera forma de realizacion.

La Figura 5a presenta asi una vista de perfil de un seguidor solar 1000 centrado en un médulo adicional 1200
ubicado entre otros dos moddulos adicionales 1200. Este médulo adicional 1200, tal como se describié con
anterioridad, comprende una mesa adicional 1210 montada en una estructura reticular adicional 1220 que
comprende tres vigas adicionales 1223a, 1223 y 1223c y dos arcos de soporte adicionales 1230 dispuestos al nivel
de cada extremidad 1221 de la estructura reticular adicional 1220.

Cada arco de soporte adicional 1230 descansa sobre un apoyo en el suelo adicional 1240 dispuesto sobre
suspensiones adicionales en el suelo 1270, estando ellas mismas apoyadas en bloques de soporte 2200.

De manera ventajosa, un mismo bloque de soporte 2200 puede configurarse para alojar dos apoyos en el suelo
1140, 1160, 1240.

La Figura 5b muestra una vista de perfil del dispositivo de acoplamiento cinematico 1300 segun esta primera forma
de realizacion. Esta figura muestra un médulo de accionamiento 1100 y un médulo adicional 1200.
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El médulo de accionamiento 1100 comprende una mesa 1110 montada en una estructura reticular 1120 que
comprende un primer arco de soporte 1130 que descansa sobre un primer apoyo en el suelo 1140 dispuesto en una
primera suspension en el suelo 1170 y que comprende un dispositivo de accionamiento cinematico en rotacion 1141.

Este dispositivo de accionamiento cinematico en rotacién 1141 esta configurado con el fin de permitir un seguimiento
del curso del sol hacia el seguidor solar 1000 accionando directamente el médulo de accionamiento 1100 segun un
primer movimiento cinematico e indirectamente accionado el médulo adicional 1200 a través del dispositivo de
acoplamiento cinematico 1330 segun un segundo movimiento cinematico.

El médulo adicional 1220 incluye una mesa adicional 1210 montada en una estructura reticular adicional 1220 que
comprende un arco de soporte adicional 1230 que descansa sobre un apoyo en el suelo adicional 1240 dispuesto en
una suspension en el suelo adicional 1270 y que comprende un dispositivo de guiado cinematico en rotacion
adicional 1241.

Este dispositivo de guiado cinematico en rotaciéon adicional 1241 esta configurado con el fin de permitir un
seguimiento del curso del sol hacia el médulo adicional 1200 guiandolo segun un segundo movimiento cinematico a
través del dispositivo de acoplamiento cinematico 1300.

En la Figura 5b, un mismo bloque de soporte 2200 sostiene el médulo de accionamiento 1100 y el mddulo adicional
1200 al nivel, respectivamente, del primer apoyo en el suelo 1140 y del apoyo en el suelo adicional 1240. Conviene
sefalar que este bloque de soporte 2200 permite compensar al menos una parte de la fuerte caida existente entre
estos dos modulos.

Unién de rétula movil en traslacion

Las Figuras 6a y 6b muestran dos vistas precisas de un dispositivo de acoplamiento cinematico 1300 segun esta
primera forma de realizacién situada entre el modulo de accionamiento 1100 y el médulo adicional 1200.

La Figura 6a es una vista en perspectiva de este dispositivo de acoplamiento cinematico 1300 segln esta primera
forma de realizacion. Este dispositivo de acoplamiento cinematico 1300 esta formado segln esta primera forma de
realizacién de una unién de rétula movil en traslacién 1350.

Segun esta primera forma de realizacion, este dispositivo de acoplamiento cinematico 1300 comprende una primera
parte 1330 y una segunda parte 1340.

De manera ventajosa, cada una de estas partes es solidaria con un arco de soporte 1150 y 1230. De este modo,
ventajosamente, la primera parte 1330 es solidaria con el segundo arco de soporte 1150 y la segunda parte 1340 es
solidaria con el arco de soporte adicional 1230.

La Figura 6b es una vista lateral de esta union de rétula moévil en traslacion 1350. En esta figura, la primera parte
1330 comprende una mandibula 1331a, preferentemente metélica, que comprende ventajosamente patines 1331a3
configurados con el fin de limitar la friccion y el calentamiento entre las partes macho y hembra. De manera
preferible, los patines 1331a3 son metélicos, preferentemente estan realizados en bronce, ventajosamente de
cualquier tipo de material que tenga un bajo coeficiente de friccién tal como teflén, por ejemplo, sin limitaciéon. En
esta mandibula 1331a esta dispuesta una lenglieta 1341a, preferentemente metalica, que forma en parte al menos
la segunda parte 1340 de la unién de rétula movil en traslacién 1350.

De manera ventajosa, la mandibula 1331a comprende cualquier tipo de interfaz mecanica que hace posible limitar la
friccién (tipo de empuje de la bola, por ejemplo...) de la lengiieta 1341a. A modo de ejemplo no limitativo, la
mandibula 1331a puede comprender materiales del tipo de resorte metélico, es decir, de acero tratado o de material
compuesto.

De este modo se consigue la union de rétula movil en traslacion 1350. De hecho, la lengleta 1341a conectada
mecanicamente al arco de soporte adicional 1230 estd configurada para cooperar con la mandibula 1331a
conectada mecanicamente al segundo arco de soporte 1150. En esta configuracion, la uniéon 1350 asi formada tiene
grados de libertad en rotacién y en traslacién: la lenglieta 1341a puede desplazarse en la mandibula 1331a segun
los movimientos de traslacion, pero también de rotacion de la misma manera que una rétula. De hecho, la unién de
rétula movil en traslacion 1350 permite la existencia de un angulo relativo entre la lengleta 1341a y la mandibula
1331a.

De manera preferible, la lengiieta 1341a puede ser de acero rigido.
Sorprendentemente, esta unién de rotula mévil en traslacion 1350 realizada al menos en parte por el acoplamiento

de la mandibula 1331a y la lengieta 1341a asegura la transmisién de fuerzas importantes entre los médulos
mientras tiene una gran solidez. Ademas, esta union de rétula mévil en traslacién 1350 permite una traslacion
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relativa de la mandibula 1331a y la lenglieta 1341a segun numerosos ejes de traslacion. De hecho, la traslacion
relativa de la mandibula 1331a y la lenglieta 1341a no se limita a un solo eje de traslacion.

De manera ventajosa, los patines 1331a3, preferentemente realizados en bronce o de material compuesto destinado
a reducir la friccién, estan dispuestos entre la mandibula 1331a y la lengleta 1341a con el fin de limitar las
restricciones mecanicas de la friccién.

De manera preferible, los patines 1331a3 comprenden un material que tiene una ductilidad menor que la del material
0 materiales que forman la lengiieta 1341a y/o la mandibula 1331a.

La Figura 7a muestra una vista en seccién de la unién de rétula mévil en traslacién 1350 segun esta primera forma
de realizacion. En esta figura, debe observarse que la mandibula 1331a, es decir, la primera parte 1330 del
dispositivo de acoplamiento cinematico 1300 comprende una parte superior 1331a1 y una parte inferior 1331a2 que
juntas forman la mandibula 1331a. De manera preferible, dicha mandibula 1331a1 puede estar hecha de un material
que le otorgue elasticidad, por ejemplo, del tipo de acero de resorte 0 un conjunto compuesto, mientras que permite
transmitir las fuerzas relacionadas con los pares y las tensiones sufridas por la estructura.

En esta figura, se observa la presencia de una unién de pivote de viga/arco de soporte 1370 para dar un grado
adicional de libertad a cada uno de los modulos.

La Figura 7b muestra una vista en perspectiva de la parte superior 1331a1 de la mandibula 1331a. Esta parte
superior 1331a1 de la mandibula 1331a es una parte mecanica, preferentemente de una pieza. De manera
ventajosa, la parte inferior 1331a2 de la mandibula 1331a corresponde a la imagen especular de la parte superior
1331a1 de la mandibula 1331a. Ello permite, durante la produccién de la presente invencidn, producir solamente un
tipo de pieza que pueda servir de parte superior 1331a1 o de parte inferior 1331a2.

La Figura 7c es una vista en perspectiva de la lengieta 1341a configurada para ser insertada en la mandibula 1331a
con el fin de definir la unién de rétula mévil en traslacion 1350 segun esta primera forma de realizacion.

Ejemplos no limitativos de puesta en préactica

Las Figuras 8a y 8b muestran un médulo de accionamiento 1100 y un modulo adicional 1200 acoplado
cinematicamente a través de dos uniones de roétulas moéviles en traslacion 1350 segun esta primera forma de
realizacién dispuestas al nivel del segundo arco de soporte 1150 del moédulo de accionamiento 1100 y un arco de
soporte adicional 1230, y preferentemente al nivel de las extremidades de los diametros 1152 y 1132 de estos arcos
de soporte adicionales 1150 y 1230.

La Figura 8a es una vista en perspectiva que muestra el segundo apoyo en el suelo 1160 del mdédulo de
accionamiento 1100 y el apoyo en el suelo adicional 1240 del médulo adicional 1200. Cada uno de estos apoyos en
el suelo 1160 y 1240 se apoyan ventajosamente en al menos uno, preferentemente al menos dos suspensiones en
el suelo 1170 y 1270.

La Figura 8b presenta una vista superior de la Figura 8a sin la presencia de las mesas 1110 y 1210. Las uniones de
rétulas moviles en traslacion 1350 se muestran alineadas con las vigas 1123 y las vigas adicionales 1223. De
manera ventajosa, cada viga 1123 y 1223 esta conectada mecanicamente a al menos un arco de soporte 1150 y
1230 a través de una unién de pivote de viga/arco de soporte 1370.

Segun una forma de realizacién, la primera viga 1123a del médulo de accionamiento 1100 esta conectada
mecanicamente al arco 1151 del segundo arco de soporte 1150 y comprende una union de pivote de viga/arco de
soporte 1370 cuyo eje de rotacién es preferentemente perpendicular al plano definido por las mesas 1110 y 1210,
conocido como la unién entre el pivote de la viga y el arco de soporte horizontal 1371.

Segun una forma de realizacién, la primera viga adicional 1223a del médulo adicional 1200 esta conectada
mecanicamente al arco 1231 del arco de soporte adicional 1230 y comprende una unién de pivote de viga/arco de
soporte 1370 cuyo eje de rotacién es preferentemente perpendicular al plano definido por las mesas 1110 y 1210,
denominadas unién de pivote de viga/arco de soporte horizontal 1371.

Segun una forma de realizacion, la segunda viga 1123b y la tercera viga 1123c estan conectadas mecanicamente al
diametro 1152 del segundo arco de soporte 1150 y comprenden una unién de pivote de viga/arco de soporte 1370
cuyo eje de rotacion esta contenido preferentemente en un plano paralelo al plano definido por las mesas 1110 y
1210, denominada union de pivote de viga/arco de soporte vertical 1372.

Segun una forma de realizacion, la segunda viga 1223b y la tercera viga adicional 1223c estan conectadas
mecanicamente al diametro adicional 1232 del arco de soporte 1230 e incluyen una unién de pivote de viga/arco de
soporte 1371 cuyo eje de rotacién es preferentemente contenido en un plano paralelo al plano definido por las
mesas 1110 y 1210, denominada unién de pivote de viga/arco de soporte vertical 1372.
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Las Figuras 9a a 9f muestran diferentes vistas de un médulo de accionamiento 1100 y de un médulo adicional 1200
acoplado cinematicamente por dos uniones de rotulas méviles en traslacion 1350 y que estan inclinadas en un
angulo de aproximadamente 60 grados alrededor de eje Norte/Sur y presentando entre si un desnivel no nulo.

La Figura 9a es una vista en perspectiva de estos dos médulos 1100 y 1200 que tienen, por un lado, las uniones de
rétulas moviles en traslacion 1350 y, por otro lado, las uniones de pivote de viga/arco de soporte 1370.

Respectivamente, estas uniones 1350, 1370 son completamente solidarias, respectivamente, de al menos un arco
de soporte 1150 y 1230 que descansan, respectivamente, sobre un apoyo en el suelo 1160 y 1240 colocado,
respectivamente, en dos suspensiones de suelo adicionales 1170 y 1270.

Se observara que los dispositivos de guiado cinematico en rotacion 1161 y 1241 comprenden respectivamente
rodillos superiores 1161ay 1241b y rodillos inferiores respectivamente 1161b y 1241c.

En esta figura, los dos mddulos 1100 y 1200 presentan un desnivel no nulo uno respecto al otro. Esta diferencia de
desnivel, tal como se ilustra mas claramente en la Figura 9b, no constituye una limitacién para la presente invencion
al acoplamiento cinematico entre los dos médulos 1100 y 1200.

La Figura 9b es una vista por encima de la Figura 9a y hace posible ilustrar la capacidad de traslacion en relacion
con los dos modulos 1100 y 1200 de las uniones de rétula moévil en traslacion 1350 segun esta primera forma de
realizacién.

Segun una forma de realizacién, las uniones de rétula movil en la traslacion 1350 son accionadas en una rotacion
alrededor de un eje secundario de rotacion 1320 tan pronto como el médulo de accionamiento 1100 es accionado en
una rotacion alrededor del eje de rotacién 1141a, que permite el guiado en rotacién a través del acoplamiento
cinematico del moédulo adicional 1200 alrededor del eje secundario de rotacion 1241a.

Segun una forma de realizacion, el eje secundario de rotacién 1320 puede ser colineal con el eje de rotacién
principal 1141a y/o con el eje de rotacion adicional 1241a.

De hecho, en esta figura, la unién de la rétula mdvil en traslacion desde la parte superior 1355 de la Figura 9b tiene
una parte macho 1341 y una parte hembra 1331 distantes entre si mientras permanece en contacto directo.

Segun una forma de realizacion preferida, la lengleta 1341a esta siempre en contacto con la mandibula 1331a y
mas en particular con los patines 1331a3 de la mandibula 1331a.

La unién de la rétula mévil en traslacion de la parte inferior 1354 de la Figura 9b tiene una parte hembra 1331 y una
parte macho 1341 que se acercan entre si.

Estas dos uniones de rétulas mdviles en traslacién 1354 y 1355 ilustran perfectamente la capacidad de traslacion de
los dispositivos de acoplamiento cinematicos 1300 segun esta primera forma de realizacién. La presente invencion,
segun esta primera forma de realizacién, permite asi acoplar cinematicamente un médulo de accionamiento 1100 y
un médulo adicional 1200 entre si a través de preferentemente dos uniones de rétulas moviles en traslacién 1350.

De manera preferible, tres uniones de pivote de viga/arco de soporte 1370 estan configuradas para cooperar con las
dos uniones de rétulas en traslacién 1350 con el fin de permitir un mejor acoplamiento cinematico entre los dos
médulos 1100 y 1200.

De manera opcional, dos suspensiones en el suelo 1170, 1270 soportan un apoyo en el suelo 1160, 1240
asegurando, por su configuracion mecanica, una mejora en el acoplamiento cinematico entre los dos médulos 1100
y 1200.

Las Figuras 9c, 9d y 9e son tres vistas diferentes de un médulo de accionamiento 1100 y de un moédulo adicional
1200 que tienen un desplazamiento entre ellos segln sus ejes de rotacion 1141a y 1241a, estando estos dos
médulos 1100 y 1200 acoplados cinematicamente por dos dispositivos de acoplamiento cinematicos 1300 segun
esta primera forma de realizacion e inclinados en un angulo proximo a 60 grados. Estas tres vistas presentan el
mismo escenario desde tres puntos de vista diferentes.

La Figura 9c es una vista en perspectiva en donde se ilustran los rodillos inferiores 1241c y superiores 1241b del
dispositivo de guiado cinematico en rotacion adicional 1241. En esta figura, también se muestra el movimiento de
traslacion de las dos mesas 1110 y 1210 entre si a través de las dos uniones de rétula moéviles en traslacién 1350.

Las Figuras 9d y 9e son vistas laterales de la puesta en practica mostrada en la Figura 9c. Se observa la diferencia

de nivel entre el modulo de accionamiento 1100 y el mddulo adicional 1200, y la traslacion opuesta de las dos
uniones de rétulas moviles en traslacion 1350 que permiten la continuidad del movimiento cinematico desde el
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médulo de accionamiento 1100 hacia el médulo adicional 12001200. El acoplamiento cinemético entre los dos
médulos esta asi habilitado por dos uniones de rétulas mdviles en traslacién 1350 segun esta primera forma de
realizacion.

El dispositivo de acoplamiento cinematico 1300, seglin esta primera forma de realizacién, esta configurado con el fin
de permitir el acoplamiento cinematico y el sincronismo de los movimientos cinematicos entre dos modulos
acoplados por al menos un dispositivo de acoplamiento cinematico 1300 segun esta primera forma de realizacion.

De manera ventajosa, la presente invencién puede incluir uniones de pivote de viga/arco de soporte 1370
configuradas para cooperar con este dispositivo de acoplamiento cinematico 1300 con el fin de aumentar la
eficiencia de esta primera forma de realizacion.

De manera opcional, pero preferentemente, la presente invencion puede comprender suspensiones sobre el suelo
1170, 1270 configuradas para cooperar con este dispositivo de acoplamiento cinematico 1300 con el fin de aumentar
la eficiencia de esta primera forma de realizacion.

Suspensién en el suelo

A continuacion, se describira, segun una forma de realizacion, una suspension en el suelo configurada para
cooperar con la presente invencion con el fin de mejorar el acoplamiento cinematico entre dos modulos.

La Figura 10a muestra una vista en perspectiva de una suspension desde el suelo 1170 segun una forma de
realizacién preferida. Esta suspension en el suelo 1170 comprende una parte metalica preferentemente en forma de
U 1171. Esta forma ventajosa permite tener un efecto de resorte y, por lo tanto, de suspension tan pronto como una
rama 1171b o 1171c de la pieza en U se coloca en el suelo y que la otra rama de la pieza en U admite un apoyo en
el suelo 1140, 1160, 1240 de un médulo 1100, 1200.

Segun una forma de realizacion, un apoyo en el suelo 1140, 1160, 1240 descansa sobre una Unica suspension en el
suelo 1170 en forma de U 1171.

Segun una forma de realizacién preferida, un apoyo en el suelo 1140, 1160, 1240 descansa sobre dos suspensiones
en el suelo 1170. Ello permite disponer de dos grados de libertad de suspensién para el apoyo en el suelo y, por lo
tanto, ambos tienen una mejor adaptabilidad a la irregularidad del suelo 2000, pero también mejoran el acoplamiento
cinematico entre los dos modulos.

En la Figura 10b, ademas de presentar un uso de la suspension en el suelo 1170 en forma de U 1171, se ilustra el
dispositivo de accionamiento cinematico en rotacion 1141. Este dispositivo 1141, ya descrito con anterioridad,
permite el accionamiento de rotacion segun el eje de rotacién principal 1141a del médulo de accionamiento 1100.

De forma similar, en esta figura, también se muestra un dispositivo de freno 1142 descrito con anterioridad, en
particular los rodillos de freno 1142ay 1142b.

Segun otra forma de realizacion, una sola suspension desde el suelo 1170 puede ser comdn a dos mddulos
contiguos.

Segun otra forma de realizacion, una sola pieza puede integrar dos suspensiones 1170 en el suelo y ser comin a
dos maédulos contiguos.

Segun otra forma de realizacién, una pluralidad de suspensiones desde el suelo 1170 puede ser comdn a dos
médulos contiguos.

En la Figura 10c, se ilustra un dispositivo de accionamiento cinematico en rotacién 1141. Este dispositivo 1141, ya
descrito con anterioridad, permite el accionamiento en rotacion segun el eje de rotacion principal 1141a del médulo
de accionamiento 1100. Segun la forma de realizacién ilustrada en esta Figura 10c, el dispositivo de accionamiento
cinematico en rotacién 1141 comprende una cremallera 1141d configurada para cooperar con un pifion 1141c no
ilustrado en esta figura.

De manera ventajosa, en esta figura se muestra un dispositivo de acompafnamiento cinematico en rotacion 1143.
Este dispositivo 1143 esta configurado para acompafar el arco 1131 del primer arco de soporte 1130 segun su
movimiento de rotacién. Este acompafamiento se realiza ventajosamente a través de los rodillos de
acompafnamiento 1143a y 1143b. Este dispositivo de acompafnamiento cinematico en rotacién 1143 comprende al
menos un rodillo superior de acompafnamiento 1143a y al menos un rodillo inferior de acompanamiento 1143b.

Las Figuras 11a y 11b son vistas de una suspension desde el suelo 1174 segun esta otra forma de realizacion en
donde esta ultima es comun a dos modulos contiguos.
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Segun esta forma de realizacion, esta suspension en el suelo comun 1174 comprende una base 1174a, dos ramas
1174b y 1174c practicamente verticales y dos placas 1174d y 1174e practicamente horizontales.

La base 1174a de esta suspension en el suelo comin 1174 descansa al nivel del suelo, y preferentemente sobre un
bloque de soporte 2200.

Las dos ramas practicamente verticales 1174b y 1174c soportan cada una de las dos placas 1174dy 1174e.

Cada placa 1174d y 1174e esta configurada para soportar un apoyo en el suelo 1160, 1240 segun la presente
invencion.

Esta suspensién en el suelo comun 1174, preferentemente metalica, tiene, a través de su forma, un efecto de
suspension al nivel de cada placa 1174d y 1174e.

Ademas, tal como se ilustra en la Figura 11b, cada placa 1174d y 1174e puede estar mas o menos inclinada durante
el montaje del seguidor solar 1000 con el fin de compensar al menos parcialmente la diferencia de nivel 2100 entre
dos mddulos contiguos.

Las suspensiones en el suelo 1170, 1174 actian en sinergia con los dispositivos de acoplamiento y permiten una
mayor libertad de movimiento entre dos médulos consecutivos al tiempo que permiten el funcionamiento adecuado
de la transmision de rotacion entre estos dos médulos.

Aunque actlan en sinergia con los dispositivos de acoplamiento y las suspensiones en el suelo 1170, 1174 se
pueden utilizar con independencia entre si. Una protecciéon para suspensiones en el suelo 1170, 1174 se puede
reivindicar independientemente de una proteccion para los dispositivos de acoplamiento.

A modo de ejemplo no limitativo, la lengleta comprende al menos un material tomado entre al menos los siguientes
materiales: material elastico o que proporciona elasticidad al sistema.

Segunda forma de realizacion

A continuacién, se describird una segunda forma de realizacion no limitativa de la presente invencion. Las
caracteristicas de esta segunda forma de realizacion siguen siendo compatibles con las caracteristicas descritas con
anterioridad, asi como con las de la forma de realizacion que se describird méas adelante.

Las Figuras 12a y 12b muestran dos vistas de puesta en practica de la presente invencién, y mas en particular, de
un dispositivo de acoplamiento cinematico 1300 segun esta segunda forma de realizacién.

La Figura 12a presenta asi una vista en perspectiva de tres dispositivos de acoplamiento cinematico 1300 segun
esta segunda forma de realizacion dispuestos entre un médulo de accionamiento 1100 y un médulo adicional 1200.

Como se describié con anterioridad, el médulo de accionamiento 1100 comprende una estructura reticular 1120 y un
segundo arco de soporte 1150 dispuesto al nivel de la segunda extremidad 1122 de la estructura reticular 1120. El
segundo arco de soporte 1150 comprende tres partes hembra 1331 configuradas para acoplarse mecanicamente a
tres partes macho 1341 transportadas por el arco de soporte adicional 1230 del médulo adicional 1200.

Conviene sefalar que, segun una forma de realizacion, el arco de soporte adicional 1230 no descansa sobre un
apoyo en el suelo 1240. De hecho, segun esta forma de realizacién, el médulo adicional 1200 comprende solamente
un apoyo en el suelo 1240 dispuesto al nivel de la extremidad de la estructura reticular adicional 1220 opuesta al
segundo apoyo en el suelo 1160 del médulo de accionamiento 1100.

De manera ventajosa, el segundo apoyo en el suelo 1160 descansa sobre un bloque de soporte 2200 similar a los
descritos con anterioridad.

Este segundo apoyo en el suelo 1160, tal como también se ilustra en la Figura 12b, descansa sobre un soporte de
pivote 1162 configurado con el fin de permitir una rotaciéon del segundo apoyo en el suelo 1160 y, por lo tanto, del
segundo arco de soporte 1150 segun un eje de rotacion perpendicular al eje de rotacion principal 1141a del modulo
de accionamiento 1100. Este soporte de pivote 1162 proporciona a la presente invenciéon un grado adicional de
libertad con el fin de compensar al menos parcialmente las irregularidades en el suelo 2000.

Como se describi6 con anterioridad, para la primera forma de realizacion, los dispositivos de acoplamiento
cinematico 1300 segun esta segunda forma de realizacion estan configurados con el fin de permitir un seguimiento
del curso del sol por el conjunto de los moédulos adicionales 1200 del seguidor solar 1000 por acoplamiento
cinematico del modulo de accionamiento 1100 y de los moédulos adicionales 1200.

Unién de rétula mévil en traslacion
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Las Figuras 13a y 13b muestran dos vistas en perspectiva en transparencia de los tres dispositivos de acoplamiento
cinematicos 1300 segun la segunda forma de realizacién de la presente invencién. Cada dispositivo de acoplamiento
cinematico 1300, segun esta forma de realizacién, comprende una unioén de rétula movil en traslacion 1350. Esta
unién de rétula movil en traslacion 1350 comprende ventajosamente una primera parte 1330 y una segunda parte
1340.

La primera parte 1330 esta configurada preferentemente para recibir la segunda parte 1340 segun una forma de
realizacién preferida.

De manera preferible, la primera parte 1330 es transportada por el médulo de accionamiento 1100. Esta primera
parte 1330 comprende preferentemente una parte hembra 1331 configurada para cooperar con una parte macho
1341 comprendida por la segunda parte 1340 transportada por el médulo adicional 1200.

Segun una forma de realizacion preferida, las tres uniones de roétulas moviles en traslacion 1350, segln esta
segunda forma de realizacion, estan dispuestas al nivel del diametro 1132, 1152 y 1232 de los arcos de soporte
1130, 1150 y 1230.

Las Figuras 14a, 14b y 14c corresponden a vistas en seccién de estas uniones de rétula movil en traslacion 1350.

La Figura 14a es una vista superior de tres uniones de rétulas moviles en traslacion 1350 segun la segunda forma
de realizacion. Por lo tanto, esta figura muestra una primera 1351, una segunda 1352 y una tercera 1353 de unién
de rétula mévil en traslacion 1350.

La parte hembra 1331 esta configurada para alojar, al menos parcialmente, la parte macho 1341 con el fin de
permitir la traslacion de la parte macho 1341 en la parte hembra 1331 segun un eje de traslacion secundario 1310.

Segun una forma de realizacion, el eje de traslacién secundario 1310 es un eje coplanar con el eje de rotacién
principal 1141a y/o con el eje de rotacion adicional 1241a.

De manera ventajosa, la union de rétula mévil en traslacién 1350, segin esta segunda forma de realizacion,
comprende una parte macho 1341 que incluye un cilindro montado con una estructura esférica 1341b, y
preferentemente semiesférica, y una parte hembra 1331 que comprende una vaina 1331b configurada con el fin de
permitir la traslacion segun el eje de traslacion secundario 1310 del cilindro montado de una estructura esférica
1341b en la vaina 1331b y la funcién de rétula.

Segun una forma de realizacion, la segunda unién de rétula moévil en traslacion 1352 tiene una parte hembra 1331
cuya profundidad de la vaina 1331b se reduce con respecto a las vainas 1331 de la primera 1351 y de la segunda
1353 de la union de rétula mévil en traslacion.

De este modo se forma la uniéon de rétula movil en traslacion 1350 segun esta segunda forma de realizacion. De
hecho, la parte hembra 1331 conectada mecanicamente a la estructura reticular 1120 esta configurada para
cooperar con la parte macho 1341 conectada mecanicamente a la estructura reticular adicional 1220. En esta
configuracién, la uniéon 1350 asi formada tiene grados de libertad de rotacién y traslacion: la parte esférica de la
parte macho 1341 de hecho puede desplazarse en la vaina 1331b de la parte hembra 1331 segln los movimientos
de traslacion, pero también de rotacion de la misma manera que una unién de rétula.

De manera ventajosa, la parte esférica de la parte macho 1341 puede comprender materiales diferentes de los
materiales incluidos por la parte cilindrica de la parte macho 1341 y/o materiales incluidos por la vaina 1331b de la
parte hembra 1331 y/o al menos el revestimiento interno de dicha vaina 1331b, y ello con el fin de limitar los
esfuerzos mecanicos de friccion.

Las Figuras 14b y 14c son vistas en seccion de una unién de rétula movil en traslacion 1350 segun esta segunda
forma de realizacion.

La Figura 14b muestra una alineacion casi perfecta entre el eje de extensidn de la parte macho 1341 con respecto al
eje de extensién de la parte hembra 1331.

La Figura 14c muestra una desalineacion entre el eje de extensién de la parte macho 1341 con respecto al eje de
extensién de la parte hembra 1331, es decir, entre el médulo de accionamiento 1100 y el médulo adicional 1200.
Esta desalineacién da como resultado una ligera inclinacién de la parte macho 1341 con respecto a la parte hembra
1331. Esta figura permite ilustrar, sin ambigiiedad, la funcion de rétula de esta union de rétula moévil en traslacion
1350.

La Figura 14d muestra una vista en perspectiva de la parte macho 1341 de la segunda parte 1340 de la unioén de
rétula mévil en traslacion 1350 segun esta segunda forma de realizacion. Esta parte macho 1341 comprende
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preferentemente una extensién espacial en forma de un cilindro 1341b que comprende, en una de sus extremidades,
medios para fijar al médulo adicional 1200, y preferentemente a la estructura reticular adicional 1220, y en la otra de
sus extremidades es una esfera truncada al nivel de la parte distal de la parte macho 1341.

La Figura 14e es una vista en perspectiva de la parte hembra 1331 de la primera parte 1330 de la union de rétula
moévil en traslacién 1350 segln esta segunda forma de realizacion. Esta parte hembra 1331 tiene preferentemente la
forma de una vaina 1331b, de la que una de sus extremidades presenta un orificio oblongo, por ejemplo, y cuya otra
extremidad comprende medios de fijacion al mddulo de accionamiento 1100, y preferentemente a la estructura
reticular 1120.

Las Figuras 15a y 15b muestran vistas en perspectiva, respectivamente, de la estructura reticular adicional 1220 del
médulo adicional 1200 y de la estructura reticular 1120 del médulo de accionamiento 1100.

En la Figura 15a, se observara la presencia de las partes macho 1341 de las tres uniones de rétula mévil en
traslacion 1350 segun esta segunda forma de realizacion.

Tal como se indicd con anterioridad, estas partes macho 1341 estan dispuestas preferentemente al nivel del
diametro adicional 1232 del arco de soporte adicional 1230. De manera ventajosa y con el fin de permitir una
distribucion de los pares y de las fuerzas mecanicas, las partes macho 1341 estan dispuestas de manera
equidistante, paso a paso.

Por lo tanto, una parte macho 1341 esta dispuesta en el centro del diametro adicional 1232 y las otras dos partes
macho 1341 estan dispuestas en cada extremidad de dicho diametro adicional 1232.

En la Figura 15b, la presencia de las partes hembra 1331 de las tres uniones de rétulas moéviles en traslacion 1350
se observara segun esta segunda forma de realizacion.

Tal como se indic6 con anterioridad y al igual que la imagen de las partes macho 1341 de la Figura 15a, estas partes
hembra 1331 estan dispuestas preferentemente al nivel del diametro 1152 del segundo arco de soporte 1150 del
médulo de accionamiento 1100. De manera ventajosa y con el fin de permitir una distribucién de los pares y de las
fuerzas mecanicas, las partes hembra 1331 se disponen gradualmente de manera equidistante para que coincidan
con las partes macho 1341. Por lo tanto, una parte hembra 1331 se coloca en el centro del didmetro 1152 y las otras
dos partes hembra 1331 estan dispuestas en cada extremidad de dicho diametro 1152.

De manera opcional, pero preferentemente, la presente invencion puede comprender suspensiones sobre el suelo
1170, 1270 configuradas para cooperar con este dispositivo de acoplamiento cinematico 1300 con el fin de aumentar
la eficiencia de esta segunda forma de realizacion.

Ejemplos no limitativos de puesta en préactica

Las Figuras 16a y 16b muestran un médulo de accionamiento 1100 y un médulo adicional 1200 segun una puesta
en préactica de la presente invencién segun su segunda forma de realizacion.

Se observara en estas figuras la desalineacion entre el médulo de accionamiento 1100 y el médulo adicional 1200
claramente visible a través de la inclinacion de las mesas 1110 y 1210 en un angulo cercano a 60 grados hacia el
Oeste.

En la Figura 16a, se representa una vista de perfil que muestra la traslacion relativa del modulo de accionamiento
1100 y del médulo adicional 1200 a través de las tres uniones de rétula movil en traslaciéon 1350 segun esta segunda
forma de realizacion.

Como para la primera forma de realizacién anterior, y como se ilustra en la Figura 16b, segun una vista superior en
seccion, la tercera unién de rétula moévil en traslacion 1353 tiene una extensién espacial maxima, es decir que
solamente la parte esférica del cilindro 1341b de la parte macho 1341 de la unién 1353 se inserta en la vaina 1331b
de la parte hembra 1331 correspondiente. La primera union de rétula movil en traslacion 1351 tiene una extension
espacial minima, es decir que casi todo el cilindro 1341b de la parte macho 1341 de la unién 1351 se inserta en la
vaina 1331b de la parte hembra 1331 correspondiente.

De manera equivalente a la primera forma de realizacién, esta forma de realizacion permite el acoplamiento
cinematico desde un médulo de accionamiento 1100 hacia un médulo adicional 1200 aunque existan diferencias en
el nivel de varios grados entre cada modulo.

A modo de ejemplo no limitativo, la parte macho esta hecha para dar la resistencia y elasticidad requeridas a la
pieza.

Tercera forma de realizacion
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A continuacién, se describira una tercera forma de realizacién no limitativa de la presente invencion. Las
caracteristicas de esta tercera forma de realizacion siguen siendo compatibles con las caracteristicas descritas con
anterioridad.

Las Figuras 17a y 17b muestran dos vistas de puesta en practica de la presente invencion, y mas en particular de un
dispositivo de acoplamiento cinematico 1300 segun esta tercera forma de realizacion.

La Figura 17a es una vista en perspectiva de un arco de soporte 1150 y de un arco de soporte adicional 1230, cada
uno de los cuales descansa, respectivamente, sobre un apoyo en el suelo 1160 y 1240 y estando acoplados
cinematicamente entre si a través de un dispositivo de acoplamiento cinematico 1300 segln esta tercera forma de
realizacion.

De manera ventajosa, este dispositivo de acoplamiento cinematico 1300 esta dispuesto al nivel de una de las
extremidades de los didmetros de los dos arcos de soporte 1150 y 1230, permitiendo asi aprovechar la geometria de
los médulos y limitar la fuerza generada por la pareja al transmitir movimientos de un médulo a otro.

Esta disposicion también hace posible no obstaculizar la rotacion de los arcos de soporte 1150 y 1230 durante su
accionamiento y/o guiado al nivel de sus respectivos apoyos en el suelo 1160 y 1240.

Segun esta forma de realizacion, este dispositivo de acoplamiento cinematico 1300 comprende al menos un primer
dispositivo de articulacién de pivote 1332, al menos un segundo dispositivo de articulacion de pivote 1342 y al
menos un eje de transferencia cinematico 1360 configurado para ser conectado mecanicamente al primero 1332 y al
segundo dispositivo de articulacion de pivote 1342. De manera preferible, el primer dispositivo de articulacion de
pivote 1332 y/o el segundo dispositivo de articulaciéon de pivote 1342 tienen un recorrido limitado y comprenden un
enlace deslizante preferentemente asegurado mediante tubos 1332a y 1342a en donde se desliza un eje de
transferencia cinematica 1361.

De manera ventajosa, el dispositivo de acoplamiento cinematico 1300, segun esta tercera forma de realizacién, esta
configurado para formar un enlace del tipo de junta cardanica entre cada médulo del seguidor solar 1000.

La Figura 17b es una vista de perfil de los elementos de la Figura 17a. Se notara mas claramente en la Figura 17b,
la diferencia de altura y la desalineacion de los soportes en el espacio o en los planos horizontales paralelos,
existentes entre el arco de soporte 1150 y el arco de soporte adicional 1230. Esta diferencia de nivel conduce a una
desalineacion entre el eje de rotacion principal 1141a del modulo de accionamiento 1100 y el eje de rotacion
adicional 1241a del mddulo adicional 1200.

Se observara, en estas dos figuras, la presencia opcional de una cremallera 1141d al nivel del arco de soporte 1150.
Tal como se describié con anterioridad, esta cremallera 1141d puede configurarse para cooperar con un pifion
1141c oculto al nivel del apoyo en el suelo 1160 en un dispositivo de accionamiento cinematico 1141 configurado
para controlar el médulo de accionamiento 1100 y, por lo tanto, el arco de soporte 1150 segun un primer movimiento
cinematico. Este primer movimiento cinematico corresponde preferentemente a una rotacion del moédulo de
accionamiento 1100 alrededor de un eje de rotacién principal 1141a con el fin de seguir preferentemente el curso del
sol.

Las Figuras 18a a 18d muestran mdltiples vistas en perspectiva de la puesta en practica de la presente invencion, y
mas en particular, de dos dispositivos de acoplamiento cinematicos 1300 segun esta tercera forma de realizacion.

Segun esta forma de realizacion, dos dispositivos de acoplamiento cinematicos 1300, segun la tercera forma de
realizacién, se utilizan para acoplar cinematicamente el moédulo de accionamiento 1100 y el modulo adicional 1200.

Estas cuatro figuras muestran, desde cuatro puntos de vista diferentes, estos dos dispositivos de acoplamiento
cinematicos 1300 que comprenden cada uno un primero 1332 y un segundo 1342 dispositivos de articulacion de
pivote y un eje de transferencia cinematico 1361 y 1362.

De manera ventajosa y tal como se describird a continuacién, el eje de transferencia cinematico 1361, 1362 esta
configurado para ser movil en traslacion con respecto al primero 1332 y al segundo 1342 dispositivos de articulacion
de pivote.

Tal como se ilustra en estas figuras, en presencia de una diferencia de nivel, los dos arcos de soporte 1150 y 1230
permanecen acoplados cinematicamente por estos dos dispositivos de acoplamiento cinematicos 1300.

Segun esta forma de realizacion, los dos dispositivos de acoplamiento cinematicos 1300 estan dispuestos cada uno
a nivel de una extremidad del diametro de cada arco de soporte 1150 y 1230.
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Por lo tanto, cada arco de soporte 1150 y 1230 comprende, en las extremidades de su diametro, un dispositivo de
articulacién de pivote 1332, 1342 configurado para recibir un eje de transferencia cinematico 1361, 1362 que lo
conecta mecanicamente a su dispositivo de articulacion de pivote doble dispuesto en el arco de soporte opuesto.

En las Figuras 18c y 18d, se observara la presencia de dos tubos 1332a y 1342a, cada uno conectado
mecanicamente a al menos un dispositivo de articulacion de pivote 1332 y 1342.

Estos tubos 1332a y 1342a estan configurados, respectivamente, para recibir los ejes de transferencia cinematicos
1361 y 1362, respectivamente, también denominados "brazos de fuerza", con el fin de conectarlos mecéanicamente a
los dispositivos de articulacion de pivote 1332 y 1342, respectivamente, mientras les permite una traslacion
respectivamente a través de los tubos 1332a y 1342a.

Segun una forma de realizacion preferida, dicha traslacion de los ejes de transferencia cinematicos 1361 y 1362, a
través de los tubos 1332a y 1342a, respectivamente, permite durante la fase de ajuste del seguidor solar, establecer
el acoplamiento cinematico entre los dos médulos. Una vez que se ha completado esta fase de ajuste, se elimina el
grado de libertad en traslaciéon de uno entre los dos ejes de transferencia cinematicos 1361 y 1362.

De forma mas general, y segun una forma de realizacion preferida, una vez que se ha completado la fase de ajuste,
se eliminan los grados de libertad de uno de los dos dispositivos de acoplamiento 1300 ilustrados en las Figuras 18a
y 18b. Por lo tanto, solamente uno de los dos dispositivos de acoplamiento 1300, segun esta forma de realizacién,
contintia teniendo todos sus grados de libertad. Por lo tanto, el seguidor solar estéa configurado para poder eliminar,
al menos uno, y preferentemente la totalidad, de los grados de libertad de algunos y, preferentemente de uno
solamente, de los dispositivos de acoplamiento cinematico.

Ademas, en estas dos figuras, el primer dispositivo de articulacion de pivote 1332 comprende al menos una
articulaciéon 1332b que conecta mecanicamente el tubo 1332a y el arco 1151 del segundo arco de soporte 1150.

Y en estas dos figuras, el segundo dispositivo de articulaciéon de pivote 1342 comprende al menos una articulacion
1342b que conecta mecanicamente el tubo 1342a y el arco adicional 1231 del arco de soporte adicional 1230.

Como se describié con anterioridad para la primera y segunda forma de realizacién, los dispositivos de acoplamiento
cinematicos 1300, segun esta tercera forma de realizacién, estan configurados con el fin de permitir el seguimiento
del curso del sol por el conjunto de los mddulos adicionales 1200 del seguidor solar 1000 acoplando
cinematicamente el mddulo de accionamiento 1100 y los médulos adicionales 1200.

Dispositivos de articulacion pivotante y eje de transferencia cinematica

Las Figuras 19a y 19b muestran dos vistas en perspectiva del primer dispositivo de articulacion de pivote 1332 que
comprende un tubo 1332a y una articulacién 1332b y esta conectado mecanicamente al arco 1151 del segundo arco
de soporte 1150.

En la Figura 19a, el primer eje de transferencia cinematica 1361 se inserta en el primer dispositivo de articulacién de
pivote 1332. De manera ventajosa, el diametro del eje de transferencia cinematica 1361 es ligeramente mas
pequeiio que el diametro interno del tubo 1332a para que pueda deslizarse en el interior. Este deslizamiento permite
asi que el dispositivo de acoplamiento cinematico 1300, de esta tercera forma de realizacién, tenga una movilidad en
traslacion.

En la Figura 19b, solamente se muestra el primer dispositivo de articulacion de pivote 1332 con el tubo 1332a y la
articulacién 1332b. Esta articulacion 1332b permite una rotacion segun dos ejes perpendiculares entre si y segun el
primer eje de transferencia cinematica 1361.

Ejemplos no limitativos de puesta en practica

Las Figuras 20a, 20b y 20c muestran tres vistas de una puesta en practica a modo de ejemplo de la presente
invencion segun la tercera forma de realizacion.

La Figura 20a es una vista superior de la Figura 20c, que es una vista en perspectiva, mientras que la Figura 20b es
una vista lateral de la misma vista.

En estas tres figuras, hay un desnivel entre el médulo de accionamiento 1100 y el médulo adicional 1200. Este
desnivel provoca una desalineacién de los ejes de rotacion 1141ay 1241a de cada uno de los médulos 1100 y 1200,
siendo los dispositivos de acoplamiento cinematico 1300, segun esta tercera forma de realizacién, utilizados con el
fin de permitir que el médulo adicional 1200 siga el curso del sol en el cielo de manera sincronizada y acoplado
cinematicamente a la rotacion del médulo de accionamiento 1100 segln su eje de rotacién principal 1141a.
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Estas tres figuras también permiten resaltar la adaptabilidad y los grados de libertad disponibles para estos dos
dispositivos de acoplamiento cinematico 1300.

De manera opcional, pero preferida, la presente invencion puede comprender suspensiones sobre el suelo 1170,
1270 configuradas para cooperar con este dispositivo de acoplamiento cinematico 1300 con el fin de aumentar la
eficiencia de esta tercera forma de realizacién.

Cuarta forma de realizacién

A continuacién, se describira una cuarta forma de realizacion no limitativa de la presente invencién. Las
caracteristicas de esta cuarta forma de realizacién siguen siendo compatibles con las caracteristicas descritas con
anterioridad. Por lo tanto, todas las caracteristicas, funciones y ventajas descritas con referencia a las formas de
realizacién anteriores se combinan y aplican a la forma de realizacion siguiente.

Las Figuras 21a y 21b muestran dos situaciones de puesta en practica de la presente invencién, y mas en particular,
de un dispositivo de acoplamiento cinematico 1300 segun esta cuarta forma de realizacion.

La Figura 21a es una vista isométrica de dos médulos adicionales 1200 que tienen un desnivel no nulo uno respecto
al otro. Los dos modulos adicionales 1200 estan acoplados cinematicamente entre si por dos dispositivos de
acoplamiento cinematicos 1300.

La Figura 21b muestra una vista de perfil de un seguidor solar 1000 centrado en dos modulos adicionales 1200.
Cada uno de estos moédulos adicionales 1200, tal como se describid con anterioridad, comprende una mesa
adicional 1210 montada en una estructura reticular adicional 1220 que comprende tres vigas adicionales 1223a,
1223b y 1223c y dos arcos de soporte adicionales 1230.

Segun esta cuarta forma de realizacién, los dos arcos de los soportes adicionales 1230 estan dispuestos entre la
parte central y las dos extremidades de la estructura reticular adicional 1220 incluida. Segun una forma de
realizacién preferida, cada arco de soporte adicional 1230 esta dispuesto en una posicion comprendida entre un
tercio y la mitad de la distancia que separa un extremo de la estructura reticular adicional 1220 de su centro.

Este posicionamiento de los arcos de soporte con respecto a la estructura reticular y a los dispositivos de
acoplamiento cinematicos permite reducir las fuerzas mecéanicas sufridas por el seguidor solar, haciendo que su
fabricacién sea menos costosa y su montaje mas facil.

Esto también permite mantener la estructura de cada viga en una sola pieza.

Como se describié con anterioridad, cada arco de soporte adicional 1230 descansa sobre un apoyo en el suelo
adicional 1240 que puede estar dispuesto 0 no, en suspensiones de suelo adicionales 1270 no ilustrada, colocadas
0 no en los bloques de soporte 2200, tampoco ilustrados.

Segun una forma de realizacion compatible con las formas de realizacién anteriores, cada arco de soporte puede
descansar sobre un sistema de ajuste para la toma de angulo de manera que se compense el desnivel y para
garantizar el juego funcional y permitir a las partes hembra, dispositivos de acoplamiento cinematico para
permanecer bien alineadas con las partes macho enfrentadas entre si.

De una manera particularmente ventajosa, los dispositivos de acoplamiento cinematico de las formas de realizacion
anteriores son compatibles con el posicionamiento de los arcos de soporte con respecto a la estructura reticular
segun esta cuarta forma de realizacion.

La Figura 22a es una vista en perspectiva de una estructura reticular 1120 que comprende una primera extremidad
1121 y una segunda extremidad 1122. Tal como se indicé con anterioridad, un arco de soporte 1130, 1150 esta
dispuesto entre el centro de la estructura reticular 1120 y cada una de las extremidades 1121 y 1122 de la estructura
reticular 1120.

Los arcos de soporte 1130, 1150, 1230 tienen formas similares a las formas de realizacién anteriores y pueden
cerrarse mediante un didmetro. Segun esta cuarta forma de realizacion, este diametro esta formado preferentemente
por una viga 1124, 1224 de la estructura reticular 1120, 1220.

En la Figura 22b, el arco de soporte adicional 1230 descansa sobre un apoyo en el suelo adicional 1240 similar a los
de las formas de realizacion anteriores.

En la Figura 22c, el arco de soporte adicional tiene la forma de una banda de rodadura configurada para cooperar
con un dispositivo de guiado cinematico en rotacién adicional, no ilustrado.

Unién de rétula movil en traslacion
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Las Figuras 23a, 23b, 24a y 24b muestran vistas de un dispositivo de acoplamiento cinematico 1300 segun esta
cuarta forma de realizacion situado entre un médulo de accionamiento 1100 y un médulo adicional 1200.

Las Figuras 23a y 23b son dos vistas en perspectiva de este dispositivo de acoplamiento cinematico 1300 segun
esta cuarta forma de realizacién. De la misma manera que en la primera forma de realizacién, este dispositivo de
acoplamiento cinematico 1300 esta formado por una unién de rétula movil en traslacion 1350.

Segun esta cuarta forma de realizacion, este dispositivo de acoplamiento cinematico 1300 comprende una primera
parte 1330 y una segunda parte 1340.

De manera ventajosa, cada una de estas partes es solidaria de una viga 1123 y 1223. Asi, de manera ventajosa, la
primera parte 1330 es solidaria de una viga 1123 de la estructura reticular 1120 del médulo de accionamiento 1100 y
la segunda parte 1340 es solidaria de una viga adicional 1223 de la estructura de reticular adicional 1220 del médulo
adicional 1200.

En la Figura 23b, se observara que el modulo de accionamiento 1100 y el médulo adicional 1200 estan acoplados
cinematicamente a través de dos dispositivos de acoplamiento cinematicos 1300, cada uno de los cuales comprende
una unién movil en traslacion 1350 formada en parte al menos a partir de una parte hembra 1331 y de una parte
macho 1341.

En las Figuras 24a y 24b, y de manera similar a la primera forma de realizacion, la primera parte 1330 comprende
una mandibula 1331a, preferentemente metdlica, que comprende ventajosamente patines 1331a3 configurados con
el fin de limitar la friccién y el calentamiento entre las partes macho 1341 y las partes hembra 1331. De manera
preferible, los patines 1331a3 son metélicos, preferentemente realizados en bronce, ventajosamente de cualquier
tipo de material que tenga un bajo coeficiente de friccion, tal como teflén, a modo de ejemplo. En esta mandibula
1331a esta dispuesta una lengleta 1341a, preferentemente metdlica, que forma en parte al menos la segunda parte
1340 de la unién de rétula movil en traslacion 1350.

De manera ventajosa, la mandibula 1331a comprende cualquier tipo de interfaz mecanica que hace posible limitar la
friccion (tipo de tope de la bola, por ejemplo ...) de la lenglieta 1341a. A modo de ejemplo, no limitativo, la mandibula
1331a puede comprender materiales del tipo de resorte metalico, es decir, de acero tratado o de material
compuesto.

De este modo se consigue la unién de rétula movil en traslacion 1350. De hecho, la lengleta 1341a conectada
mecanicamente a una viga adicional 1223 de la estructura reticular adicional 1220 esta configurada para cooperar
con la mandibula 1331a conectada mecanicamente a una viga 1123 de la estructura reticular 1120. En esta
configuracién y segun la primera forma de realizacion, la unién 1350 asi formada tiene grados de libertad en rotacién
y en traslacion: la lenglieta 1341a puede desplazarse en la mandibula 1331a segun los movimientos de traslacién,
pero también de rotacion de la misma manera que una unién de rétula. De hecho, la unién de rétula mévil en
traslacion 1350 permite la existencia de un angulo relativo entre la lengleta 1341a y la mandibula 1331a.

De manera preferible, la lengiieta 1341a puede comprender acero rigido.

De manera sorprendente, esta unién de rotula mévil en traslacion 1350, realizada al menos en parte por el
acoplamiento de la mandibula 1331a y la lenglieta 1341a, asegura la transmision de fuerzas importantes entre los
médulos a la vez que tiene una gran solidez. Ademas, esta union de rétula mévil en traslacion 1350 permite la
traslacion relativa de la mandibula 1331a y la lengleta 1341a segin numerosos ejes de traslacién. De hecho, la
traslacion relativa de la mandibula 1331a y la lengleta 1341a no se limita a un solo eje de traslacion.

De manera ventajosa, los patines 1331a3, preferentemente realizados en bronce o de material compuesto destinado
a reducir la friccion, estan dispuestos entre la mandibula 1331a y la lengleta 1341a con el fin de limitar los esfuerzos
de friccion mecanica.

De manera preferible, los patines 1331a3 comprenden un material que tiene una ductilidad menor que la del material
0 materiales que forman la lengiieta 1341a y/o la mandibula 1331a.

La Figura 24b muestra una vista de perfil de la union de rétula mévil en traslacién 1350 segun esta cuarta forma de
realizacién. En esta figura, debe observarse que la mandibula 1331a, es decir, la primera parte 1330 del dispositivo
de acoplamiento cinematico 1300, comprende una parte superior 1331a1 y una parte inferior 1331a2 que juntas
forman la mandibula 1331a. De manera preferible, dicha mandibula 1331a1 puede estar realizada de un material
que le otorgue elasticidad, por ejemplo, del tipo de acero de resorte 0 un conjunto compuesto, mientras que permite
transmitir las fuerzas relacionadas con los pares y las tensiones sufridas por la estructura.

A modo de ejemplo no limitativo, la lengleta comprende al menos un material tomado entre al menos los siguientes
materiales: material elastico o que proporcione elasticidad al sistema.
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Las Figuras 25a y 25b muestran dos vistas en perspectiva de la mandibula 1331a segun esta cuarta forma de
realizacién. Como para la primera forma de realizacion, la parte superior 1331a1 de la mandibula 1331a es un
elemento mecanico, preferentemente de una pieza. De manera ventajosa, la parte inferior 1331a2 de la mandibula
1331a corresponde a la imagen especular de la parte superior 1331a1 de la mandibula 1331a. Ello permite, durante
la produccién de la presente invencion, producir solamente un tipo de pieza que puede servir como una parte
superior 1331a1 o una parte inferior 1331a2.

Por lo tanto, esta cuarta forma de realizacion difiere de la primera forma de realizacién en que los arcos de soporte
estan dispuestos entre la parte central y las extremidades de cada estructura reticular y preferentemente a una
distancia desde dicha parte central, comprendida entre un tercio y la mitad de la semilongitud de la estructura
reticular.

Segun esta cuarta forma de realizacion, cada dispositivo de acoplamiento cinematico 1300 es transportado por las
estructuras reticulares 1120 y 1220. Los grados de libertad de movimiento que esta cuarta forma de realizacion
aporta al seguidor solar 1000 son idénticos a los de la primera forma de realizacién anterior.

La invencion no se limita a las formas de realizacion descritas, sino que se extiende a cualquier forma de realizacion
que esté dentro del alcance de las reivindicaciones.

Referencias numéricas

1000. Seguidor solar

1100. Mddulo de accionamiento

1110. Mesa

1111. Direccion principal

1112. Dispositivo de recogida de energia solar
1112a. Panel fotovoltaico

1120. Estructura reticular

1121. Primera extremidad

1122. Segunda extremidad

1123. Vigas

1123a. Primera viga

1123b. Segunda viga

1123c. Tercera viga

1124. Viguetas

1130. Primer arco de soporte

1131. Arco del primer arco de soporte
1132. Diametro del primer arco de soporte
1140. Primer apoyo sobre el suelo

1141. Dispositivo de accionamiento cinematico en rotacion
1141a. Eje de rotacién principal

1141b. Motorizacién

1141c. Pifdn
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1141d. Cremallera

1142. Dispositivo de frenado

1142a. Rodillos superiores de frenado

1142b. Rodillos inferiores de frenado

1143. Dispositivo de acompafamiento cinematico en rotacion
1143a. Rodillos superiores de acompafamiento
1143b. Rodillos inferiores de acompafiamiento
1150. Segundo arco de soporte

1151. Arco del segundo arco de soporte

1152. Diametro del segundo arco de soporte
1160. Segundo apoyo en el suelo

1161. Dispositivo de guiado cinematico en rotacién

1161a. Rodillos superiores de guiado del dispositivo de guiado cinematico en rotacion

1161b. Rodillos inferiores de guiado del dispositivo de guiado cinematico en rotacién

1162. Soporte de pivote

1170. Suspensién del suelo

1171. Suspension de suelo en forma de U

1171a. Base de la formaen U

1171b. Primera rama de la forma en U

1171c. Segunda rama de la forma en U

1172. Suspension desde el suelo del primer apoyo en el suelo
1173. Suspension desde el suelo del segundo apoyo en el suelo
1174. Suspensién del suelo comun

1174a. Base de la suspensién comun en el suelo

1174b. Primera rama de la suspension comun

1174c. Segunda rama de la suspensién comun

1174d. Primera placa de la suspensién comin

1174e. Segunda placa de la suspensién comun

1200. Médulo adicional

1210. Mesa adicional

1211. Direccion adicional

1212. Dispositivo de recogida de energia solar adicional

1212a. Panel fotovoltaico adicional
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1220. Estructura reticular adicional

1221. Extremidad de la estructura reticular adicional
1223. Vigas adicionales

1223a. Primera viga adicional

1223b. Segunda viga adicional

1223c. Tercera viga adicional

1224. Viguetas adicionales

1230. Arco de soporte adicional

1231. Arco del arco de soporte adicional

1232. Diametro del arco de soporte adicional

1240. Apoyo en el suelo adicional

1241. Dispositivo de guiado cinematico adicional en rotacién

1241a. Eje de rotacion adicional

1241b. Rodillos superiores de guiado del dispositivo de guiado cinematico en rotacion adicional

1241c. Rodillos inferiores de guiado del dispositivo de guiado cinematico en rotacion adicional

1242. Soporte de pivote adicional
1270. Suspension en el suelo adicional del apoyo en el suelo adicional
1300. Dispositivo de acoplamiento cinematico

1310. Eje de traslacién secundario

1320. Eje de rotacion secundario

1330. Primera parte

1331. Parte hembra

1331a. Mandibula

1331a1. Parte superior de la mandibula

1331a2. Parte inferior de la mandibula

1331a3. Patines

1331b. Vaina

1332. Primer dispositivo de articulacion de pivote

1332a. Tubo del primer dispositivo de articulacién de pivote
1332b. Articulacion del primer dispositivo de articulacion de pivote
1340. Segunda parte

1341. Parte macho

1341a. Lengiieta
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1341b. Cilindro montado con una estructura esférica

1342. Segundo dispositivo de articulaciéon de pivote

1342a. Tubo del segundo dispositivo de articulacién de pivote
1342b. Articulacion del segundo dispositivo de articulacion de pivote
1350. Unién de rétula mévil en traslacion

1351. Primera unién de rétula mévil en traslacion

1352. Segunda unién de rétula movil en traslacion

1353. Tercera union de rétula movil en traslacion

1354. Unién de rétula movil en traslacion desde abajo

1355. Unién de rétula movil en traslacién desde arriba

1360. Eje de transferencia cinematica

1361. Primer eje de transferencia cinematica

1362. Segundo eje de transferencia cinematica

1370. Unién de pivote de viga/arco de soporte

1371. Unién de pivote de viga/arco de soporte vertical

1372. Unién de pivote de viga/arco de soporte horizontal
2000. Terreno

2100. Desnivelado

2200. Bloque de soporte
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REIVINDICACIONES
Un seguidor solar (1000) que comprende al menos:
un médulo de accionamiento (1100) que comprende al menos:
e undispositivo movil (1110, 1120, 1130, 1150) que comprende al menos:

° una mesa (1110) que se extiende longitudinalmente segin una direccion principal (1111) y que
comprende al menos un dispositivo de recogida de energia solar (1112);

° una estructura reticular (1120) que se extiende longitudinalmente segun dicha direccién principal
(1111) y que soporta dicha mesa (1110);

° un primer arco de soporte (1130) de la estructura reticular (1120), contenido en un plano
perpendicular a dicha direccién principal;

e un primer apoyo en el suelo (1140) configurado para soportar dicho primer arco de soporte (1130);

e un dispositivo de accionamiento cinematico en rotacion (1141) de dicho dispositivo moévil (1110, 1120,
1130, 1150) con respecto al primer apoyo en el suelo (1140);

al menos un modulo adicional (1200) configurado para ser accionado por el médulo de accionamiento (1100),
comprendiendo cada moédulo adicional (1200) al menos:

* undispositivo movil adicional (1210, 1220, 1230) que comprende al menos:

° una mesa adicional (1210) que se extiende longitudinalmente seglin una direccion adicional (1211)
que comprende al menos un dispositivo de recogida de energia solar adicional (1212);

° una estructura reticular adicional (1220) que se extiende longitudinalmente segun dicha direccién
adicional (1211) y que soporta dicha mesa adicional (1210);

° un arco de soporte adicional (1230) que soporta dicha estructura reticular adicional (1220), y
contenido en un plano perpendicular a dicha direccion adicional;

« un apoyo en el suelo adicional (1240) configurado para soportar dicho arco de soporte adicional (1230);

siendo dicho al menos un médulo adicional (1200) adyacente a dicho médulo de accionamiento (1100) de modo
que dicha mesa adicional (1210) y dicha otra mesa se extiendan longitudinalmente segiin una misma linea;

estando dicho dispositivo de accionamiento cinematico en rotacion (1141) configurado para accionar el primer
arco de soporte (1130) segun un primer movimiento cinematico relativo a dicho primer apoyo en el suelo (1140)
alrededor de al menos un eje de rotacion principal (1141a);

comprendiendo dicho apoyo en el suelo adicional (1240) un dispositivo de guiado en rotacién adicional (1241)
configurado para guiar el arco de soporte adicional (1230) segiin un segundo movimiento cinematico relativo a
dicho apoyo en el suelo adicional (1240) alrededor de al menos un eje de rotacién adicional (1241a)
posiblemente diferente de dicho eje de rotacion principal (1141a);

comprendiendo dicho seguidor solar (1000) al menos un dispositivo de acoplamiento cinematico (1300)
totalmente soportado por el dispositivo movil y por el dispositivo movil adicional y configurado de modo que el
segundo movimiento cinematico sea una funcion del primer movimiento cinematico;

« comprendiendo dicho dispositivo de acoplamiento cinematico (1300) al menos una primera parte
(1330) totalmente soportada por el dispositivo mévil (1110, 1120, 1130, 1150) del modulo de
accionamiento (1100) y al menos una segunda parte (1340) totalmente soportada por el dispositivo
moévil adicional (1210, 1220, 1230) del moédulo adicional (1200);

e estando las primera (1330) y segunda (1340) partes dispuestas para cooperar para hacer girar el
dispositivo mévil adicional (1210, 1220, 1230) alrededor del eje de rotacién adicional (1241a) cuando el
dispositivo moévil (1110, 1120, 1130, 1150) del moédulo de accionamiento (1100) es accionado en
rotacion por el dispositivo de accionamiento cinematico (1141) alrededor del eje de rotacién principal
(1141a), y siendo méviles en traslacién una con relacion a la otra con el fin de permitir una traslacion
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relativa de dicho dispositivo mévil (1110, 1120, 1130, 1150) y de dicho dispositivo movil adicional
(1210, 1220, 1230) uno respecto al otro.

2. Un seguidor solar (1000) segln la reivindicacién anterior en donde dicho primer apoyo en el suelo (1140)
comprende dicho dispositivo de accionamiento cinematico en rotacion (1141).

3.  Un seguidor solar (1000) segun cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en donde el segundo movimiento
cinematico y el primer movimiento cinematico comparten al menos una caracteristica cinematica comun tomada
entre al menos una de las siguientes caracteristicas cinematicas: angulo de rotacion, amplitud de rotacién,
aceleracion, velocidad, vector de desplazamiento.

4. Un seguidor solar (1000) segun cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en donde dicho al menos un
dispositivo de acoplamiento cinematico (1300) comprende al menos una unién de rétula movil en traslacién (1350)
segun el eje de traslacion relativo del moédulo adicional (1200) y del médulo de accionamiento (1100).

5. Un seguidor solar (1000) segun la reivindicacion anterior, en donde dicha al menos una unién de rétula mévil
en traslacion 1350 comprende:

- al menos una parte hembra (1331) solidaria de uno de entre el dispositivo mévil (1110, 1120, 1130, 1150)
del moédulo de accionamiento y el dispositivo mévil adicional (1210, 1220, 1230) del médulo adicional
(1200); y

- al menos una parte macho (1341) solidaria de la otra entre el dispositivo moévil (1110, 1120, 1130, 1150) del
médulo de accionamiento y el dispositivo movil adicional (1210, 1220, 1230) del médulo adicional (1200).

6.  Un seguidor solar (1000) segun la reivindicacion anterior, en donde:

- dicha al menos una parte hembra (1331) se extiende principalmente segin una entre dicha direccion
principal (1111) y dicha direccién adicional (1211),

- dicha al menos una parte macho (1341) se extiende principalmente segun otra entre dicha direccion
principal (1111) y dicha direccion adicional (1211).

7. Un seguidor solar (1000) segun cualquiera de las dos reivindicaciones anteriores, comprendiendo dicha al
menos una parte hembra (1331) una mandibula (1331a) y comprendiendo dicha al menos una parte macho (1341)
una lengleta (1341a) configurada para ser sujetada en la mandibula (1331a) con el fin de permitir que la lenglieta
(1341a) se deslice en la mandibula (1331a).

8. Un seguidor solar (1000) segun la reivindicacion anterior, comprendiendo una de entre la mandibula (1331a) o
la lengleta (1341a) patines que forman una interfaz entre la mandibula (1331a) y la lengieta (1341a) con el fin de
facilitar dicho deslizamiento.

9. Un seguidor solar (1000) segun una cualquiera de las reivindicaciones 5 o 6, en donde dicha al menos una
parte hembra (1331) comprende una vaina (1331b) o una cavidad clbica y en donde la parte macho (1341)
comprende un cilindro, una estructura al menos parcialmente esférica (1341b) o una losa que presenta formas y
dimensiones complementarias de la parte hembra (1331) con el fin de introducirse en esta Ultima.

10. Un seguidor solar (1000) segun cualquiera de las reivindicaciones 1 a 3, en donde el dispositivo mévil (1110,
1120, 1130, 1150) comprende un segundo arco de soporte (1150) de la estructura reticular (1120) y en donde el
dispositivo de acoplamiento cinematico (1300) comprende al menos un eje de transferencia cinematica (1360), un
primer dispositivo de articulacion de pivote (1332) y un segundo dispositivo de articulacion de pivote (1342),
asegurando el primer dispositivo de articulacion de pivote (1332) una conexién mecéanica entre el segundo arco de
soporte (1150) y dicho eje de transferencia cinematica (1360), y asegurando el segundo dispositivo de articulacién
de pivote (1342) una conexion mecanica entre el arco de soporte adicional (1230) y dicho eje de transferencia
cinematica (1360).

11. Un seguidor solar (1000) segun cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en donde el dispositivo movil
(1110, 1120, 1130, 1150) comprende un segundo arco de soporte (1150) de la estructura reticular (1120) y en donde
al menos una estructura reticular (1120, 1220) entre dicha estructura reticular (1120) y dicha estructura reticular
adicional (1220) y al menos un arco de soporte (1130, 1150, 1230) entre dicho primer arco de soporte (1130), dicho
segundo arco de soporte (1150) y dicho arco de soporte adicional (1230) estan conectados mecanicamente entre si
por al menos una unién de pivote (1370, 1371, 1372) que permite un grado de rotacion entre dicha al menos una
estructura reticular (1120, 1220) y dicho al menos un arco de soporte (1130, 1150, 1230).

12. Un seguidor solar (1000) segun cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en donde al menos uno,
preferentemente ambos, entre el primer apoyo en el suelo (1140) y el apoyo en el suelo adicional (1240) esta
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dispuesto en al menos una suspension desde el suelo (1170, 1270) que presenta una elasticidad en compresion
segun al menos
un eje vertical.

13. Un seguidor solar (1000) segun cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en donde el dispositivo movil
(1110, 1120, 1130, 1150) comprende un segundo arco de soporte (1150) que descansa sobre al menos un segundo
apoyo en el suelo (1160) del modulo de accionamiento (1100), comprendiendo dicho segundo apoyo en el suelo
(1160) al menos un dispositivo de guiado en rotacion (1161) configurado para guiar el segundo arco de soporte
(1150) segun dicho primer movimiento cinematico relativo a dicho segundo apoyo en el suelo (1160) alrededor de
dicho eje de rotacién principal (1141a).

14. Un seguidor solar (1000) segun cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en donde el dispositivo de guiado
en rotacién adicional (1241) comprende al menos dos rodillos (1241b, 1241c) configurados para estar en contacto
con el arco de soporte adicional (1230) de modo que guie a dicho arco de soporte adicional (1230) segun dicho
segundo movimiento cinematico con respecto a dicho al menos un apoyo en el suelo adicional (1240) alrededor de
dicho eje de rotacién adicional (1241a).

15. Un seguidor solar (1000) segun cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en donde dicho al menos un
primer apoyo en el suelo (1140) comprende al menos un pifién (1141c) y en donde el primer arco de soporte (1130)
comprende al menos una cremallera (1141d) dispuesta en al menos una parte del primer arco de soporte (1130)
orientada hacia el suelo, estando dicho al menos un pifién (1141c) y dicha al menos una cremallera (1141d)
configurados para accionar cinematicamente en rotacién dicho primer arco soporte (1130) en relacién con dicho al
menos un primer apoyo en el suelo (1140) alrededor de dicho eje de rotacion principal (1141a).
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