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1.2.5. Desarrollo de la fuerza magnética . . . . . . . . . . . . . . . . . 17
1.2.6. Nuevas soluciones . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 21

1.3. Filosof́ıa de diseño y desarrollo del trabajo de Tesis . . . . . . . . . . . 25
1.3.1. Enfoque experimental . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 25
1.3.2. Esquema de la Tesis . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 26

2. Diseño conceptual 27
2.1. Selección de la configuración I-B . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 28

2.1.1. Evolución del concepto . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 31
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3.2.1. Configuración magnética . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 78
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