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E S  !P A N A 

Por VEINTE arios

a nombre de TAKAMINE CORPORATION, c o n s t i t u i d a  en i  os 

Estados Unidos de América y es tablecida ,  en 2Q3 Eawson 

S t r e e t ,  Long Isi and C i t y ,  Queens County, Estado de 

Nueva York, ESTADOS UNIDOS DE AFRICA, por

•'MEJORAS EN LOS SISTEMAS AUTOMATI­

COS DE MANDO” ,

E s te  invento se r e f i e r e  a s is temas  

de in te rv e n ció n  a d i s t a n c i a ,  y Par t icu larm ente  a 

sistemas para  in t e r v e n i r  automáticamente objetos  

móviles como v e h íc u lo s ,  e levadores ,  etc»

5 Un objeto  del invento es p r o p o r c i o ­

nar un mecanismo de mando s e l e c t i v o  para  i n t e r v e ­

n i r  e l  arranque y l a  parada de un cuerpo movido 

a motor.
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Aunque ei sistema, s e l e c t i v o  del i n -  

v en to  se d e s c r i b e  a c o n t in u ació n ,  y se expone en 

e l  dibujo agLicado a un s is te m a  Para i n t e r v e n i r  au­

tomáticamente e le v a d o re s ,  se h a  de entender que 

puede a p l i c a r s e  a otros  campos en que se t r a t e  de 

mover un ob jeto  de un punto a o t ro ,  y 1 os puntos 

que i n t e r e s e s  se e l i j a n  o marquen por Un mecanismo • 

in terv en id o  a d i s t a n c i a .

Tratándose de e le v a d o ra s ,  se han i -  

deado h a s t a  ahora v a r i o s  sis temas de in te rv e n ció n  

a u to m ática .  Por e jem&o, un t i p o  de sistema,

comprende un conmutador de tambor en dos p a r t e s ,  

a i s l a d a s  e n tre  s i ,  con l a s  cuáles  coopera una s e ­

r i e  de c o n t a c t o s  que corresponden a cada p iso  en 

que el  elevador  deba p a r a r s e .  jfin e d i f i c i o s  muy 

a l t o s ,  ed tacañ o  del conmutador n e c e s a r i o  para  

este o b je to  puede l l e g a r  a s e r  e x c e s i v o ,  y l o s  con­

t a c t o s  también muy numerosos, l o  que supone un r i e s ­

go ípayor de que el a p a ra to  funcione impropiamente.

üin consecuei c i a ,  uno de l o s  objetos  

p r in c i p a l e s  del presente  in te n to  es proporcionar ,  

para ascenso res  y aparato s  análogos, un s is te m a  de 

in te r v e n c ió n  autom ática ,  mas seguro,  económico y 

f  ác ü  de adaptar  a d i f e r e n t e s  tamaños de e d i f i c i o s  

o a d i f e r e n t e s  i n t e r v a l o s  en tre  p i s o s .

¿ásto ú l t im o  se consigue u t i l i z a n d o  

un nuevo s is te m a  de s e l e c c i ó n  e le c t ro m e cá n ico ,  de 

in te rv e n ció n  p o s i t i v a ,  y que r e q u i e r e  un núaro mi-  

nimo de c i r c u i t o s  y co n ta c to s  e l é c t r i c o s .  Toda 

l a  operación de a r r a n c a r  y parar  el elevador se  r e ­

gula  por medio de un s o l o  c o n t a c t o  de arranque y
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o t ro  de parada en el reg u lad o r ,  c u a lq u ie r a  que s e a  

e l  número de pisos dei e d i f i c i o .

Una modalidad dei invento se  r e f i e r e  

a un s e l e c t o r  e le c t ro m e cá n ico  para poner en marcha  

un objeto  desde una c u a l q u i e r a  o mas de v a r i a s  p o si ­

c io n e s ,  y d e te n e r lo  en c u a lq u ie r a  0 en v a r i a s  de 

e s t a s  d i f e r e n t e s  p o s i c i o n e s .  ¿Js te s e l e c t o r  se  

p r e s t a  a una a p l i c a c i ó n  muy ampL ia  en otros  campos 

que no sean l a  i n te r v e n c ió n  de el &r ador es,  y compren­

de en l o  e sencia l  v a r io s  elementos colocados s e l e c ­

tivamente de acuerdo con el punto o puntos d e t e r m i ­

nados en que e l  objeto  haya de p a r a r s e .  jüs ta  c o ­

l o c a c i ó n  s e l e c t i v a  i n t e r v i e n e  a s i  automáticamente en 

movimiento de arranque del objeto .  ¿¡1 objeto ,  

mientras  se mueve, coopera con l o s  elementos s e l e c ­

t i v o s  para  formar un c i r c u i t o  de autfr in te r ru p c ió n  , 

que e n t r a  en funciones en e l  puno requerido para  im­

pedir que el ob jeto  s i g a  moviéndose. Por c o n s i ­

g u ie n te ,  ei s e l e c t o r  puede usarse  en sis tem as  tsfl.es 

como c e n t r a l e s  t e l e f ó n i c a s  automáticad,  s is tem as  

automáticos  de in te rv e n c ió n  para t r e n e s ,  o c u a l q u i e ­

r a  o t ro  que s i r v a  para  marcar por s e i e c c i '# *  una po­

s i c i ó n  determinada e n tre  v a r i a s ,  en donde e l  mecanis­

mo encuen tra  automáticamente l a  posición marcada.

ün s is tem as  automáticos de e lev ador ,

se han ideado h a s t a  ahora v a r io s  medios para que 

dos o mas personas , s i tu a d a s  en d i f e r e n t e s  pisos de 

un e d i f i c i o ,  in terveng an  automáticamente y a l a  vez 

un e le v a d o r .  Para  e l l o ,  se  han emn eado d i s p o s i ­

c iones  llamadas c o l e c t o r a s ,  Para  r e g i s t r a r  l a s  s e ñ a ­

l e s  o llamadas de l o s  d i f e r e n t e s  p iso s ,  y que el e -  

l e v a d o r  funcione autom á t icam ente  h a s t a  que l a s  s e -
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n a l e s  se "borren. ¿ s t o s  s is tem as ,  s i n  embargo,han 

exig ido  aparatos  c o l e c t o r e s  re la t iv a m e n te  compLi- 

c a l o s ,  y cuando son e l é c t r i c o s ,  e l  número de con­

t a c t o s  aumenta en proporciones p r o h ib i t iv a s  con 

el número de p iso s ,

dn consecuencia ,  uno de l o s  objetos 

del presente  invento es proporcionar  un mecanismo 

r e la t iv a m e n te  s e n c i l l o  y mae seguro <|ue l o s  i d e a ­

dos h a s t a  ahora,  Pgfta r e c o g e r  v a r i a s  s e ñ a l e s .

Otro o b je to  del invento es propor­

c io n ar  un s is te m a  automático de in te rv e n c ió n  para  

ascensores  y aparatos análogos,  en e l  que pueden 

usarse  aparatos  normales de in terv enció n ,  que, 

por medid de a ju s te s  s e n c i l l o s  y f á c i l e s  de prepa-  

r a r ,  pueden funcionar  en d i f e r e n t e s  c l a s e s  de edi-  

r i c i o s .  Por ejemplo, en c i e r t o s  e d i f i c i o s  puede 

v a r i a r  mucho l a  d i s t a n c i a  e n tre  i o s  p iso s ;  en v i s ­

t a  de e l l o ,  l o  usual h a  s ido  s e r v i r s e  de un órgano 

en forma de tambor, que l l e v a  montados radialm en­

t e  en derredor  l  os órganos de mando de parada r e s ­

pectivos  para 1 os d i f e r e n t e s  p iso s .  Cuando se  

t r a t a  de e d i f i c i o s  muy elevados, el tamaño dei tam­

bor requerido con e s te  objeto  se hace  e x ce s iv o  y 

c o s t o s o ,  y ademas 1 fis a j u s t e s  de p r e c i s i ó n  en cuan­

t o  a 1 os puntos de parada se hace  muy d i f i c i l ,  por 

l a  r e l a t i v a  proximidad e n tre  lo e  órganos de mando 

de parada.* ülste inconveniente desaparece en el 

presente  invento, aumentando considerablemente  l a  

r u t a  e fe c t iv a ,  de i o s  órganos de mando de parada,  

s i n  aumentar en proporción el diámetro drl tambor, 

Otro o b je to  mas se  r e f i e r e  a l a  d i s -
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po sic ión  de elementos por l a  cual se l o g r a  r e a l i ­

z a r  un s is tem a e f i c a z ,  s e n c i l l o  y económico Para  

maniobrar automáticamente ascensores  o aparato s  a -  

ná lcg o s .

Oxros objetos  y v e n ta ja s  del inven­

t o  i rá n  apareciendo en u  s ig u ie n te  d e s c r i p c ió n  y 

en l o s  puntos de l a  nota  f i n a l ,  en r e l a c i ó n  con l o s  

dibujos adjuntos .

Tan s o lo  a t í t u l o  de i l u s t r a c i ó n ,  y 

no en s e n t id o  1 i m i t a t i v o ,  l o s  dibujos muestran ei 

invento aH. icado a un s is te m a  de mando para e l e v a ­

dor,  indicando;

L a  f i g u r a  1 ,  una p e r s p e c t iv a  P a rc ia l  

en esquema, de un s e l e c t o r  conforme si presente  i n ­

vento,  con c i e r t o s  c i r c u i t o s  intervenidos  por el 

mismo.
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L a  f i g u r a  2 ,  una e le v a ció n  p a r c i a l  

por si extremo de un mecanismo de mando en que se  

incorporan lajs c a r a c t e r í s t i c a s  del invento,  con l a  

r e l a c i ó n  é n t r a l o s  órganos de s e l e c c i ó n ,  e le c t ro im a ­

nes y mando de l e v a s .

L a  f i g u r a  3 ,  una v i s t a  P a r c ia l  s u ­

p e r io r  dei mecanismo expuesto en l a  f i g u r a  1 , s in  

1 a tap a .

La. f i g u r a  4 ,  una v i s t a  p o s t e r i o r  de 

l a  d i s p o s ic ió n  del mando de l e v a s ,  cadenas de t r a c ­

c ión  y d i s p o s i t i v o s  de s e l e c c i ó n  c o r re s p o n d ie n te s .

L a  f i g u r a  5 ,  una s e c c ió n  por l a  l í ­

nea 4 - 4  de l a  f i g u r a  3 ,  con d e t a l l e s  del mecanismo 

de mando de arranque y parada.

L a  f i g u r a  5a ,  una s e c c ió n  por l a  l í -
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135  L a  f i g u r a  6 , una s e c c ió n  p a r c i a l  por

l a  l í n e a  5-5  de l a  f i g u r a  3.

L'ns f ig u r a s  7 ,  8 , 9,  y 1 0, v is tp e  

de uno de lo e  s e l e c t o r e s  en c u a t r o  posiciones suce*  

s i v a s ,  Para i l u s t r a r  su c i c l o  de movimientos al in -  

1 4 0  t e r v e n i r  lo s  c i r c u i t o s  de arranque y parada.

La f i g u r a  1 1 ,  un esquema, de conduc­

ciones de i o s  c i r c u i t o s  en pormenor, que s i r v e n  

Para cooperar  con el aparato  de l a s  f ig u ra s  2 a 9 

inclus  iv e .

1 5 0

155

D.jISCRIBJIOxT G^RAL D4L SE C T O R .

Con r e f e r e n c i a  a l a  f i g u r a  1 ,  a con­

t i n u a c ió n  se describe  una forma p r e f e r i d a  de r e a l i ­

zac ión  de un s e l e c t o r  conforme ál invento.

Los números 1 , 2 indican conductores  

que s a le n  de un foco de en erg ía  e l é c t r i c a  Para a c ­

c ionar  un motor de mando, que ha  de a r ra n c a r  y de­

te n e r s e  s e le c t iv am en te  por l a  in tervenció n  del s e ­

l e c t o r .  JL c i r c u i t o  dei motor é s t a  in tervenido  

por un re levador  de l í n e a  p r in c ip a l  3,  cuyo c i r c u i ­

to  se de scr ib e  mas a d e la n te .

¡SI s e l e c t o r  comprende una v a r i l l a  

f i j a  4 ,  con v a r i a s  piezas s e l e c t o r a s  5,  6 , 7 ,  e t c .  

una por cada po sición  a que el  objeto  haya de mo­

v e r s e .  Las  piezas 5 se  espacian como mejor con-  

1 5 0  venga en l a  v a r i l l a  4 ,  y pueden o s c i l a r  r e c í p r o c a ­

mente por separado sobre l a  misma# Generalmente 

e s tá n  sesgados a derecha o izquierda,  según el mo­

vimiento precedente del objeto , y l a  o s c i l a c i ó n  se 

d e s a r r o l l a  en dos tiempos, uno de e l l o s  preliminar

-  6
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o da s a l e a c i ó n  previa ,  que in te rv ie n e  asimismo el 

arranque,y  o tro  f i n a l ,  que in te rv ie n e  l a  parada.

L a  o s c i l a c i ó n  preliminar  puede h a c e r s e  por g r a v e ­

dad y l a  f in a l  por medio de dientes  de l e v a  g i r a ­

t o r i o s  8 , 9 , 1 0 , e t c .  espaciados sobre el árbol 1 1 , 

a d i s t a n c i a s  que corresponden a l a s  que e x i s t e n  en-  

x r s  posiciones  su ce s iv a s  del objeto  que ha  de s e r  

in te rv e n id o ,  Para  e l l o ,  el árbol 11 l l e v a  un man­

do de rueda 12  y cadena .13,  que puede moverse a v e ­

l o c i d a d  reducida  desde el motor que impulsa el ob­

j e t o .

P á r a l o s  f i n e s  de descripción^ se  

supondrá que ei objeto  h a  de subir  y b a j a r  v e r t i ­

calm ente ,  y que t ie n e  t r e s  posiciones  s e l e c t i v a s  

co rrespo ndientes  a l a s  piezas 5 ,  6 y 7 .  También 

se  supone que l a  pieza  5 corresponde a l a  po sic ión  

mas b a j a ,  l a  Pieza  6 a o t r a  intermedia, y l a  7 s 

l a  mas a l ta»  Naturalmente, puede haber ta n ta s  

posiciones  intermedias como se quiera* Ĵn Q1 c a ­

so supuesto,  l o s  d ientes  8 , 9,1  0, e s tá n  a una d i s ­

t a n c i a  r a d i a l  aproximada de 1 2 0 ° en el árbol 1 1 , y ,  

según se expone,estando el objeto en su posición  mas 

b a j a ,  el d iente  8 t o c a  el s a l i e n t e  i n f e r i o r  derecho  

14 de 1 a pieza  5 , l im ita n d o  así  el movimiento de o&* 

c i i  ac ión  de e s t a  Pieza  en el sentido  c o n t r a r i o  ¿I 

avance de l a  m a n e c i l la  de un r e l o j ,

Se observará que cada pieza  s e l e c ­

t o r a  t i e n e  unos sal  len tes  l a t e r a l e s  1 5 ,  1 6 , 1 7 ,

1 8 ,  e t c .  que accionan l o s  c o n t a c t o s ,  y en s en tid o  

l o n g i t u d i n a l ,  d e lante  de cada s a l i e n t e ,  se e x t i e n ­

den unas a l e t a s  1 9 ,  2 0 , montadas en l o s  r e s p e c t i -
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vce balancines  2l  y 22* Cada b a l a n c ín  t i e n e  en 

su extremidad izq u ierd a  un d i s p o s i t i v o  de c o n t a c t o  

de mercurio  23 ,  24 ,  que comprende un r e c i p i e n t e  25 

con una cantidad  de m ercurio  2 6 ,  Según se expo­

ne con r e l a c i ó n  áL d i s p o s i t i v o  2 3 ,  «1 m ercurio  26  

se  mantiene normalmente por l a  gravedad en eQ. e x ­

tremo s a l i e n t e  del r e c i p i e n t e ,  re te n ie n d o  as í  l a  

a l e t a  19 en 1 a po sición  re p r e s e n ta d a  en el. dibujo*  

¿jl d i s p o s i t i v o  23  in t e r v i e n e  el c i r c u i t o  de un imán 

2 7 , p ro v is to  de un c o n t a c t o  dorsal 28 normalmente 

ce rra d o  con ei inducido 2 9 ,  y un c o n t a c t o  d e l a n t e ­

ro  3 0 ,  c e r ra d o  con en. inducido cuando se a c c io n a  

el imán 2 7 .  d s te  imán 27 in te r v i e n e  e l  c i r c u i t o  

dei motor, girando é s t e  para  impulsar el ob je to  

h a c i a  arr ib a*  Otro imán análogo 31 con c o n t a c ­

t o  poetar i  or 32 ,  inducido 33  y c o n t a c t o  d e l a n te ro  

34 s i r v e  para  i n t e r v e n i r  el c i r c u i t o  de descenso  

del motor.

Cada pie z a  5 ,  6 , 7 ,  l l e v a  asociado  

un e le c t ro im á n  3 5 , 3 6 , 3 7 , conectado a su vez en 

s e r i e  con l a  l í n e a  p r in cip ó !  1 , 2 ,  mediante p u ls a ­

dores r e s p e c t i v o s  3 8 ,  39 ,  4 0.  Cada imán l l e v a  

un inducido o s c i l a n t e  41 , 4 2 ,  43 ,  que, cuando el 

imán queda s in  c o r r i e n t e ,  se introduce  en una mues­

c a  del borde s u p e r io r  de l a  pieza  s e l e c t o r a  a s o ­

c iada*  Según l a  p o sic ió n  del objeto ,  l o s  in d u c i ­

dos 4 1 ,  42 ,  43  e s t a r á n  en c o n t a c t o  con el extremo  

de lia  derecha o de i  a iz q u ie rd a  de l a  muesca r e s ­

p e c t i v a .  Mientras  el inducido e s té  en c o n t a c t o  

con l a muesca, l a  p ieza  s e l e c t o r a  a s o c ia d a  páede 

v o l t e a r s e  en c u a l q u i e r a  d i r e c c i ó n  s in  t o c a r  1 as a -

-  8 -
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l e  tas  de mando 19  y 2 0. Paro tan pronto como

se e x c i t a  un el ectroimán y el inducido se r e t i r a  

de l a  muesca, el s e l e c t o r  asociado o s c i l a  por e -  

f e c t o  de 1 a gravedad, o, s i  se quiere ,  mediante  

r e s o r t e s  adecuados, h a s t a  que uno de i o s  s a l i e n t e s  

15 0 1 6  ( según l a  po sic ió n  en que se haya c o l o c a ­

do previamente el s e l e c t o r )  e n g á n c h a l a  a l e t a  19  o 

20  para  accio n ar  el c o n t a c t o  de mercurio  r e s p e c t i ­

vo,

Por ejemplo, con el objeto  en su po­

s i c i ó n  mas "baja, y suponiendo que se q u ie ra  mover­

l o  automáticamente a su po sic ión  intermedia, e l  opt* 

r a d o r  oprime el botón 3 9 ,  cerrand o un c i r c u i t o  del 

conductor  1 , conductor 4 0 , c o n ta c to s  de e x c lu s ió n  

4 1 ,  pieza  de c o n ta c to  42 a r ro l la m ie n t o  del imán 36,  

volviendo por e l  conductor 2 , ¿¡1 inducido 42 r e ­

s u l t a  así a t r a i d o ,  y l a  pieza  6 oscila ,  en d i r e c c i ó n  

c o n t r a r i a  a l a  de Un r e l o j  h a s t a  que t r o p i e z a  en 1 a  

a l « t a  19 ,  a r r a s t r á n d o l a  consig o .  a!  g i r a r  de e s ­

t e  modo i  a a l e t a  1 9 ,  l l e v a  el d i s p o s i t i v o  de con­

t a c t o  23 a una po sic ión  h o r i z o n t a l ,  Para c e r r a r  el 

s ig u ie n t e  c i r c u i t o ;  conductor de l í n e a  i ,  c o n t a c t o  

de mercurio  2 6 , conductor 4 3 , imán 2 7 ,  c o n t a c t o  

32 e inducido 33 áL conductor pr incipal  de l í n e a  2 .  

¿Si imán 27 se  e x c i t a  en e s t e  c i r c u i t o ,  y pone en 

c o n t a c t o  su inducido 39 con el c o n t a c t o  30 ,  impi­

diendo as í  que ei imán 31 se e x c i t e  simultáneamen­

t e ,  Un c i r c u i t o  c e rra d o  ahora desde el conductor  

1 , co n tac to s  normalmente cerrados del imán 51 de 

mando de parada 5 1 ,  c & rre te  del reí evac.or d e l i n e a  

principal  3 ,  c o n ta c to s  3 0 , 29 ,  c o n t a c t o  32,  al con-

-  9 -
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d u cto r  3 e imán 3 , e x c i t a  y abre lo e  contactoe  41 

Para e v i t a r  toda señal que e s to rb e  el  fuñe ion a l i e n ­

t o  actual  del s e l e c t o r *  ¿11 imán 27 puede i n t e r ­

v e n ir  un i n t e r r u p t o r  apropiado de tiempo ( no r e ­

presentado) ,  o in te r v ie n e  asimismo el c i r c u i t o  de 

motor,  de modo que l a  d i r e c c i ó n  de l a  c o r r i e n t e  hafin­

que é s t e  mueva el objeto h a c i a  a r r ib a *  Mientras  

l a  a l e t a  1 9  e r a  v o l te a d a  por l a  pieza 6 , durante  

su movimiento descendente, e n g á n c h a l a  pieza 44 ,  

engoznada a o t r a  pieza  4 5 ,  L as piezas 44 y 45 se  

mantienen normalmente en l í n e a  y en 1 a po sición  

indicada por medio de un r e s o r t e  46*

ül c o n t a c t o  de l a  áLeta  19 con l a  

pieza  44 v o l t e a  sen c i l l  a-mente l a  pieza  44 a l a  po-  

s i c i ó n  de l í n e a s  l l e n a s ,  s in  mover l a  pieza, 4 5 ,

Sin embargo, cuando el o b je to  se a c e r c a  a l a  p o s i ­

ción intermedia ,  el d iente  9 engancha el ángulo  

i n f e r i o r '  izquierdo 47 y v o l t é a l a  p ieza  sobre su  

c e n t r o  en cuya p o sic ión  ee r e t e n i d a  por el in d u c i ­

do 42 (¿teta p o sic ió n  es la.  misma, que l a  de l a  p i e ­

z a  5 ,  según se expone).  Mientras l a  p ieza  Ee v o l ­

t e a  a s í  en el se n t id o  de avance de un r e l o j  , 1 a 

a l e t a  1 9 ,  por l a  a cció n  del contrapeso  del d i s p o s i ­

t i v o  2 3 ,  puede también o s c i l a r  conforme a l a  mane­

c i l l a  de un r e l o j .  Durante el movimiento de s u ­

b id a  de l a  a l e t a  1 8 ,  engancha l a  p ie z a  44 ,  que se  

a co pia  ahora mecánicamente con l a  pieza  4 5 ,  y l a  

u l t e r i o r  o s c i l a c i ó n  de l a  p ie z a  1 9  pone l a  pieza  

45 en cooperación can el c o n t a c t o  4 8 ,  cerrando un 

cirdSüitc entre  l a s  piezas de c o n t a c t o  49 y 5 0*

.¿tete c i r c u i t o  puede i n t e r v e n i r  el imán 51 en el c i r ­

io -
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c u i t o  de l í n e a  p r i n c i p a l ,  par a  a b r i r  e l  c i r c u i t o  

del imán 3,  parando a s í  el motor.

Suponiendo que ahora se q u ie re  s u b ir  

e l  o b je t o  a su p o s ic ió n  toas a l t a ,  se  oprime e l  botái 

4 0 ,  y se  r e p i t e  i a s e r i e  mencionada de o p e rac io n e s ,  

como r e s u l t a d o  de l a  cual l o s  s e l e c t o r e s  5,  6, 7 ,  © 

v o l t e a n  a l a  p o s ic ió n  r e p re s e n ta d a  *»r  el elemento 

5 .

Si  se desea v o lv e r  ahora e l  objeto  

a su posic ión  mas b a j a ,  se a cc io n a  el pulsador 3 3 , 

e x c i ta n d o  el imán 35 y dejando o s c i l a r  el s e l e c t o r  

5 to d a v í a  mas en d i r e c c i ó n  semejante a l a  de un r e ­

l o j ,  ii¡9 consecuencia  el s a l i e n t e  15 engancha - 

l a  a2 e t a  2 0 , y c i e r r a  ei c i r c u i t o  por el c o n t a c ­

to  24 y ei imán de parada 31* Se observará que 

hay un c o n t a c t o  de parada semejante a 4 4 , 4 5 , 5 0 

Para l a  a l e t a  2 0 ,  pero e s t e  c o n t a c t o  no se c i e r r a  

en r e a l  idad durante ei v o l t e o  descendente de 1 a 

a l e t a .  £L objeto  b a j a  e n t o n c e s ,h a s t a  l l e g a r  c e r ­

c a  de su posición mas b a j a ,  y en e s t e  momento el 

diente  8 (que g i r a  ahora en d i r e c c i ó n  de l a  f l e c h a  

de puntos) engancha el s a l i e n t e  14 y v o l t é a l a  

pieza  5 en d i re c c i ó n  opuesta a l i  de un r e l o j ,  

jjjsto permite a l a  a l e t a  2 0  g i r a r  en d i r e c c i ó n  con­

t r a r i a  a un r e l o j ,  y d u r a r t e  su movimiento de s u ­

bida  c i e r r a  dicho c o n t a c t o  45  ̂ 4 8 ,  abriendo ei c i r ­

c u i t o  dei motor y deteniendo el objéto  en su pos i -  

c ió n mas b a j  a.

De l o  expuesto  r e s u l t a  que i  a.s p i e ­

zas s e l e c t o r a s  quedan sesgadas h a c i a  l a  p ie z a  de su­

b i d a  1 9  o h a c i a  l a  de b a j a d a , y a menos que se mar-

- 11
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32 0 que una p ieza  s e l e c t o r a  por un impulso do s e ñ a le s ,

el movimiento del objeto a t ra v é s  de l o s  dientes  

8 , 9 , 1 0 , e t c ,  l o  v o l t e a  senci l lam ente  é n t r e l a s  

in tervenciones  de c o n t a c t o ,  s in  a c c io n a r  é s to s  en 

r e a l i d a d .  Pero tan pronto como se marca una p i e -  

3^5 za ,  puede compLetar su o s c i l a c i ó n  y determinar mas

ta r d e  una Parada de s e l e c c i ó n  para ©1 objeto ,

D¿S CHIPO ION DJlTAlLADA

<M
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340

345

35 0

Con r e f e r e n c i a  m©.s d e te n id a  a l a s  

f i g u r a s  2 a 9 ,  se  expone a c o n t in u a c ió n  en porme­

nor una forma p r e f e r i d a  de poner en p r á c t i c a  el - i n ­

vento .  l o s  medios para s o p o r ta r  y a l o j a r  e l  me­

canismo s e l e c t o r  comprende una armadura acanalada 

compuesta de l o s  montantes 1 Oí, r íg id a m en te  unidos 

por sus extremos mediante l a s  t r a v i e s a »  1 0 2 ,  103» 

1C4, y l o s  l a r g u e r o s  1 0 5 ,  1 0 6 .  ü s t a  armadura 

iQuede h a cerse ,  de piezas  acabaladas unidas como me­

j o r  convenga, por t o r n i l l o s ,  remaches, a t e .  L a  

Parte  a lta .  de l a  armadura va e n c e rra d a  en una c u ­

b i e r t a  de chapa de meta!. 1 07, a l a  que se  ap!. i c a  

l a  p ie z a  l o n g i tu d i n a l  de ángU) o r e c t o  1 0 8 ,

L a  P ar te  su p e r io r  de 1 a armadura 

comprendida e n t r e  l o s  c a n a le s  104 y l a  c u b i e r t a  

1 C7 8 i r v e  de a lo ja m ie n to  si mecanismo s e l e c t o r ,  c u ­

yas  piezas p r i n c i p a l e s  comprenden una s e r i e  de el eo- 

t r o i m anes 1 0 9 ,  uno por cada p is o  en que heya  de de­

t e n e r s e  el a s c e n s o r ,  y una s e r i e  co r r e s p o n d ie n te  de 

piezas  de mando sel-•■ctivo 1 1 0 , 1 1 1 ,  1 1 2 ,  1 1 3 ,  e t c ,  

Gomo se expone mas c laram en te  en l a s  f i g u r a »  2 y 4 

i o s  el ectroimanes 109 se  f i j a n  como mejor convenga 

ni borde descendente  de l a  p iezs  1 Oe . Le  s e r i e  de

- 12
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piezas e l e c t o r a s  1 1 0, l l l ,  112 ,  1 1 3 ,  e t c ,  69  con­

f ig u ra n  con p r e f e r e n c i a  como muestra l a  f i g u r a  2 , 

y cada una de ©lias  t ie n e  un “borde su p e r io r  curvo,  

con una. muésóa 114 r e c o r t a d a ,  Jiste “borde superio r  

term ina en sal  ie!nfeePll5, 1 1 6 ,  cuyo objeto  se expl i -  

c a r á  mas ad e la n te .

Las piezas s e l e c t o r a s  1 1 0 ,  l l l ,  e t c ,  

se montan de modo que o s c i le n  por separado so“bre 

una “barra, 1 ongijíudinal 1 1 7 ,  que se f i j a  por sus e x ­

tremos o pues t  os en i  as piezas term inales  118 y 119  

de l a  armadura. Las  piezas s e l e c t o r a s  van monta­

das en l a  v a r i l l a  1 1 7 ,  e s p a c ia d a s ,  y con sus “bordes 

s u p e r io re s  coincidiendo con l o s  inducidos 1 2 0 , 12 T,  

e t c ,  de l o s  r e s p e c t i v o s  e lec tro im an es ,  como se e x ­

pone mejor en l a  f i g u r a  4 .

Para  o s c i l a r  l a s  piexas 11 0 , m ,  

e t c ,  cada una de ella.s l l e v a  en sus ángulos i n f e r i o ­

res  unos r o d i l l o s  de g u ía  1 22,  1 2 3 ,  montados en c a ­

r a s  opuestas de l a s  piezas r e s p e c t i v a s .  '-'ada p i e ­

za  11 0 l l e v a  asociado  un mecanismo de mando de l e ­

va ,  que comprende una rueda superio r  re la t iv am en te  

grande 1 24 ,  1 2 5 ,  e t c .  y o t r a  i n f e r i o r  12S,  1 2 7 ,  e t c .  

( f i g u r a  4) Dando v u e l t a  a cada s e r i e  de ruedas  

Pasa una cadena 1 2 8 ,  129  e t c .  los  á rb o le s  1 3 0  y 

131 en que van montadas l a s  ruedas de Cadenas para 

g i r a r ,  descansan convenientemente en c o j i n e t e s  1 3 2 ,  

1 3 3  s u je t o s  a l a s  piezas 1 03 y 103 de l a  armadura,  

re s  pee t  ivament e.

Cada cadena 128 l l e v a  aneja  en f o r ­

ma a j u s t a r l e  una s e r i e  de l e v a s  1 3 4 ,  1 3 5 ,  cada una 

con c a r a s  superio r  1 3 6  e i n f e r i o r  1 3 7 .  Las l e v a s  

van montadas en l a  cadena de modo que l a s  caras  i n -

-  1 3
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f e r i o r e s  quedan en lados  opuestos. Así,  como in­

dica  l a  f i s u r a  7 ,  l a  c a r a  i n f e r i o r  137 de l a  l e v a  

1 34  e s t é  a punto de t o c a r  el r o d i l l o  1 2 2 , y al h a ­

c e r l o ,  el r o d i l l o  123  queda en l í n e a  con l a  c a r a  i n ­

f e r i o r  de l a  l e v a  1 3 5 .  Sin eirfbargo, cuando l a  

l e v a  135 co in cid e  con ei r o d i l l o  1 2 2 , l a  c a r a  supe­

r i o r  de l a  l e v a  135 coopera  con é s t e .

Cada rueda 124  se f i j a  ademas en f o r ­

ma a j u s t a h l e  sobre el árbol 1 3 0 , por medio de un 

t o r n i l l o  de a ju s t e  1 3 8 ,  de modo que l a s  posiciones  

de l o s  juegos de l e v a s  sobre l a s  r e a p e c t i v a s  cade­

nas puedan a j u s t a r s e  recíprocam ente  para c o i n c i d i r  

con l o s  in t e r v a l o s  entre  i  os pisos del e d i f i c i o  en 

que haya de funcionar el mecanismo. Por ejemplo,  

s i  todos l o s  pisos e s té n  a igual d i s t a n c i a ,  l o s  

juegos de l e v a s ,  cuando el d i s p o s i t i v o  e s ta  en con­

diciones  normales,  guardan entre  s í  iguales  d i s ­

t a n c i a s ,  correspo ndientes  ali i n t e r v a l o  e n tre  piso s ,  

y 1 as ruedas de cadena se s u je t a n  por medio de sus 

t o r n i l l o s  de a ju s t e  p e s t a  p o sic ió n ,  Pero s i  el  

e d i f i c i o  en que el mecanismo ha de funcionar  t iene  

i n t e r v a l o s  d i f e r e n t e s  entre  sus p i so s ,  b a s t a ,  para  

que funuione debidamente, s o l t a x  l a  rueda de c a ­

dena correspondiente  al piso de interváL-o i r r e g u l a r  

y a d e l a n ta r  o r e t r a s a r  el juego de l e v a s  r e s p e c t i ­

vo, apretando l  ueg o dicha rueda en su posición de 

a j u s t e .  Por medio de un engranaje de reducción  

apropiado y del mando de cadena 1 3 9 ,  el árbol  1 3 0  

puede impulsarse desde el motor del ascen so r ,  poro 

a menor v e lo c id a d ,  para que l a  lo n g i tu d  de cada cadena  

c o rr -e sp o n d a  al  movimiento completo de subida del

-  14
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Para s implif icar  l a  descripción, se

supondrá que cuando l a s  ruedas de Cadena g i ra n  en

l a  d i r e c c i ó n  de 1 a f l e c h a  ( f i g u r a  2 ) el ascensor  
»

sube, y también que e l  elevador se h a l l a  en su po­

s i c i ó n  mas b a j a ,  con todos l o s  s e l e c t o r e s  11 0 , 1 1 1 , 

e t c .  en l a s  posiciones  punteadas en l a  f i g u r a  5 .  

iiin e s t a  po sic ión  se verá que l a  pieza 11 0 , por e -  

jemplo, d e sce n tra d a ,  t iende  a g i r a r  en oposición a 

um r e l o j  ( f i g u r a  5) Para que su s a l i e n t e  izquierdo  

1 1 6  enganche el f i a d o r  1 4 0  de mando del c o n t a c t o ,  

que mas adelante  se d e s c r i b e ,  s in  embargo, por 

ahora  se supone que todos l o s  botones de señales  

en l o s  r e s p e c t i v o s  pisos son normales, y que, por 

co n sig u ie n te ,  l o s  inducidos 1 2 0 , 121 e t c .  de i o s  

61 c e t r o  imane s 1 0 9 ,  11 0 , e t c .  es tán r e t r a í d o s ,  como 

in d ic a  l a  f i g u r a  5 ,  en cuyo caso l a  p e r i l l a  1 4 3  de 

cada inducido engancha e l  borde derecho de l a  mues­

c a  114 Para que i o s  s e l e c t o r e s  1 1 0  no enganchen el 

f i a d o r  1 4 0 .  Tan pronto como se a cc io n a  un pu lsa ­

dor,  «1 correspondiente  elec tro im án se e x c i t a  y 

a t r a e  su inducido, y l a  pieza a so c ia d a  1 1 0  queda 

l i b r e  para o s c i l a r  i n te r v e n i d a  por l a  gravedad a 

l a  po sic ión  expuesta  en 1 a f i g u r a  7 .

Antes de h a b la r  de l o s  e f e c t o s  de 

e s t e  movimiento prei iminar o de s e l e c c i ó n  previa  

de 1 as p ie z a s ,  será  n e c e s a r i o  d e s c r i b i r  i a d isp o s i~  

ción de contg.ctos que ha  de itmoun ss*r. Corno se 

expone claramente  en 1 a f i g u r a  3 ,  en l a s  armaduras 

f i n a l e s  118 y 119 se apoya un árbol lo n g i tu d in a l  

1 4 1 ,  que l l é v a l a  áLets  o f ia d o r  1 4 0 ,  habiendo o-

-  15
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t r o  á rbo l  y s a e t a  semejantes que cooperan cw ;  l o s  se ­

l e c t o r e s  deL la d o  opuesto. Cada f i a d o r  se r e t i e n e  

normalmente en una posición substancialmente  h o r iz o n ­

tal como se r e p r e s e n t a  con l i n e a s  l l e n a s  en 1 a f i g u r a  

6, por medio de un c ontrapes o i  4 2 ,  f  i j  o en ei árbOL 141,  

jal peso 142 se monta preferentemente  

de manera a j u s t a b i e  en un brazo roscado 1 4 3  y se r e -  

t ie n e  en su s i t i o  sobre él por medio de tu e rca s  144  

y 145*  ¿ál extremo opuesto de cada uno de l o s  á r ­

bol, es 141 l l e v a  s u j e t o  por medio de un brazo 1 4 6  

en U y un t o r n i l l o  1 4 7 ,  un c o n ta c to  de mercurio  1 4 8 ,  

Como se in d ic a  c laramente  en i  a f i g u r a  5 ,  cuando i o s  

f i a d o r e s  1 4 0  ocupan su pos ic ió  n n ormal h o r i z o n t e ! ,  

i o s  r e s p e c t i v o s  c o n ta c to s  de mercurio e s tá n  i n c l i ­

nados, con ei mercurio  apartado de uno de .i  os h i l o s  

conductores 1 4 9 ,  pero en c o n t a c t o  con en o t ro  con­

ductor  150* jal c o n t a c t o  izquierdo demercurio

14 8  in te rv ie n e  el c i r c u i t o  de subida dei ascen so r ,  

y ei de i  a derecha  in te r v ie n e  ei c i r c u i t o  de b a j a ­

da. Se vé ,  pues, que i  os contactos  14 8  son c o ­

munes a todos i o s  s e l e c t o r e s ,  s e a  cual fu e re  si. 

número de pisos dei e d i f i c i o ,

Otro juego de co n tac to s  que comprende 

un c o n t a c t o  i n f e r i o r  f i j o i 5 i  y o tro  su p e r io r  móvil 

1 5 2 ,  s i r v e  para todos l o s  s e l e c t o r e s ,  con objeto  de 

i n t e r v e n i r  l a  parada del ascensor  abfiando el c o r r e s ­

pondiente c i r c u i t o ,  Aunque puede usarse  cug¡3. qu iera  

forma de c o n t a c t o  para e s te  r i n ,  se p r e f i e r e  emp. ear  

co n ta c to s  desmontables 1 5 3 ,  que se mantienen en i o s  

r e s p e c t i v o s  soportes  1 5l , 152  por medio de t o r n i l l o s  

de f i j a c i ó n  1 5 4 ,

- 1 6
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üll por t  aco n ta c to s  i n f e r i o r  se s u j e t a  

rígidamente a l a  c a r a  e x t t r n a  de l a  pieza  f i n a l  de 

l a  armadura 119 por medio de t o r n i l l o s  1 5 5 ,  1 5 6 ,  

y e l  super io r  se a r t i c u l a  por sus extremos opuestos 

mediante t o r n i l l o s  1 5 7 ,  158 a eslabones 1 5 9 ,  1 60.  

Cada eslabón se a r t i c u l a  por abajo a l  brazo l a t e r a l  

161 do l a  r e s p e c t i v a  armadura o s c i l a n t e ,  que l l e ­

v a  una v a r i l l  a 1 ongituainal 163  ( f i g u r a  3 ) .  Monta­

da s u e l t a  en i  a v a r i l l a  1 6 3 ,  entre  l o s  brazos l a t e ­

ral es 1 6 1 ,  e s tá  e] manguito i  64, que l l e v a  f i j a s  

v a r i a s  grapas 1 65, 1 66, e t c .  &¡n consecuencia ,

cuando l a  armadura r e t r o c e d e  o avanza, l a s  grapas  

se l e v a n t a n ,y  al  mismo tiempo pueden girar* con r e ­

l a c i ó n  a l a  v a r i l l a  1 6 3 .  P ara  l i m i t a r  el movi­

miento r e t ró g r a d o  de l a s  g rap as ,  bey una v a r i l l a

167 que se extiende e n tre  l o s  extremos realzado s

168 de i  a armadura o s c i l a n t e  r e s p e c t i v a .  -tírente 

a l a s  caras  incl inadas  169 de l a s  grapas hay un 

t i r a n t e  17 0 cuya misión se e x p l i c a r á  lu eg o .

Volviendo ahora aL punto en que se 

acciona un pulsador y l a  p ieza  11 0  ( f i g u r a  5) Pa­

s a  a l a  posición de l a  f i g u r a  7 , durante as te  movi­

miento se a d v e r t i r á  que i a grapa a so c ia d a  165 ha  

ca ído  en l a  muesca 1 1 4 ,  y ei extremo s a l i e n t e  1 1 6  

de l  a pieza II 0 h a  enganchado l a  a l e t a  1 4 0  Para vol­

t e a r  el c o n ta c to  de mercuruo 148 a una posición  h o ­

r i z o n t a l ,  en que se c i e r r a  e l  c i r c u i t o  entre  l o s  

conductores 1 4 9 ,  y 1 5 0 .

j¡L movimiento del c o n t a c t o  a e s t a  po­

s i c i ó n  c i e r r a  el  c i r c u i t o  del regulador  de subida,  

que se d e s c r i b i r á  lu e g o ,  as í  como el re lev ad o r  de

-  17 -
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tiempo. Jil reg u la d o r  de subida permanece en a c ­

ción independiante  del c o n t a c t o  1 4 8 ,  como se v e rá  

mas ad el a n t e ,  pero el  c i r c u i t o  del motor de l í n e a  * 

p r i n c i p a l  puede a b r i r s e  con i n t e r v e n c i ó n  d a l o s  con­

t a c t o s  1 5 3 ,  según se  e x p l i c a  a c o n t i n u a c i ó n .

ÍTL a s c e n s o r ,  al. s u b i r ,  h a c e  g i r a r  

l a s  ruedas de cadena 1 2 4 ,  y avanzar  en c o n s e c u e n c ia  

l a s  l e v a s  1 3 4 ,  135* Por el momento se supone quo 

l a  señal  h a  funcionado en e l  primer p iso ,  c o r r e s ­

pondiente  al s e l e c t o r  1 1 0 .  Guando el a s ce n so r  se  

a c e r c a  al primer p i s o ,  l a  l e v a  137 engancha el r o ­

d i l l o  122  ( f i g u r a  7 ) y v o l t e a  l a  p i e z a l l O  en dif­

r a c c i ó n  sem ejante  a l a  del r e l o j ,  y entonces el  

extremo iz q u ie rd o  da u  muesca 11 4 t ó c a l a  g r a P a  

1 6 9  y h a c e  o s c i l a r  l a  armadura con l a s  piezas  1 6L 

en ei mismo s e n t i d o .  ¿Jste movimiento de l a  arma­

dura b a s c u l a n t e  se t r a n s m i t e  por e l  eslabón 1 5 9  al

po rtacó n  t a c t o s  s u n e r i o r  15* ,  que ¿¿ira entonces  en
C

t o r n o  aL t o r n i l l o  158  como e j e ,  a l a  p o s i c i ó n  i n d i ­

c a d a  en l a  f i g u r a  8 , en que i o s  c o n t a c t o s  153  e s ­

tá n  a b i e r t o s .  n a a p e r t u r a  de estOE c o n t a c t o s  i n ­

t e r v i e n e  ai c i r c u i t o  de l í n e a  p r i n c i p a l  del a s c e n ­

s o r ,  como se d i r á  l u e g o .  S in  embargo l a  p i e z a  

1 1 0 ,  con el c o n t a c t o  1 6 5 ,  c o n t in u a  girando en el  

s e n t i d o  del r e l o j  ( f i g u r a  8 ) h a s t a  que la .  v a r i l l a  

17  0 engancha l a  g r a p a  1 65 y l e v a n t a  d ich a  graPa  

h a d a  el extremo l e v a n t a d o  de l a  p i e z a  1 1 0 .  Mien­

t r a s  t a n to ,  e l  inducido 141 s e  r e t r a e  y c o r r e  por 

l a  s u p e r f i c i e  e le v a d a  del extremo derecho de l a  

p i e z a  1 1 0 ,

L a  f i g u r a  11 m uestra  l o s  c i r c u i t o s

-  1 8  -
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de í n t e r  vane ion del re g u la d o r ,  con todos i o s  con-  

x a c to s  en su posición normal y l o s  c a r r e t e s  de man­

do s in  c o r r i e n t e ,  31 apara to  comprendido en el 

re c t á n g u lo  de puntos 2 0 0  corresponde al  mecanismo 

i n te r v e n t o r  de las f i g u r a s  2 a 1 0. Los imanes F l - l  

a F l -4 corresponden a imanes 1 0 9 ,  l o s  c o n ta c to s  LS-  

4 y US, a l o s  de mercurio,  y FS es el c o n t a c t o  de 

Parada,

jil re lev ad o r  1L es de tiempo, es d e­

c i r ,  que después de e x c i ta d o  eq c a r r e t e  hay una Pau­

sa  h a s t a  que se c i e r r a  el c o n t a c t o ,  cuando se e x ­

c i t a  el c i r c u i t o  de c a rg a ,  ee c i e r r a  e l  s i g u i e n t e :  

conductor de l í n e a pr incipal  201, 2 33 ,  2 3 2 ,  A4, Tl ,

2 3 4 ,  2C2, ü3. C arre te  TL e s t á  ahora s in  c o r r i e n t e ,

Después de un l a p s o  de pocos segundos, el c o n t a c t o  

TL-i se e s t a b l e c e ,  completando en c i r c u i t o  201 ,  233

2 3 5 ,  T l - l ,  FS, A, 202 ,  c o n ta c to s  FS,

iSl c a r r e t e ,  del re levad or  a u x i l i a r  A 

se e x c i t a  ahora, se e s ta b l e c e n  l  os c o n ta c to s  A - l ,

A-2  y a - 3, interrumpiéndose el c o n t a c t o  a - 4 £

Ifa in te r ru p c ió n  del c o n t a c t o  a -4 

c ó r t a l a  c o r r i e n t e  del c a r r e t e  TL, y ©1 re lev ad o r  

de l í m i t e  de tiempo vuelve a abrirée*  ¿TL c o n t a c ­

to  a mantiene el c i r c u i t o  a trav és  del c a r r e t e  a  

L os co n ta c to s  A~1 y A-2 e x c i t a n  l o s  h i l o s  230  y 

229 ,  resp ect ivam ente ,  que son l o s  h i l o s  comunes de 

l o s  pulsadores de portal»

31 regulador queda ahora d ispuesto  a 

r e c i b i r  l lamadas de l o s  pulsadores de i a cabina  o 

del p o r t a l .

Oprimiendo un pulsador, por ejemplo,

-  19  -
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en ©i t e r c e r  piso, se e x c i t a  el c i r c u i t o  2 0 2 , UB-4 , 

A - l , 2 3 0 , 2 1 2 , F L - 3 ,  2 Ql » di re levador  de piso  

12 3  s o l t a r é  efl mecanismo de c i e r r e  para el s e l e c ­

to r  el el t e r c e r  piso* ü s t a  pieza cae a un lad o  de 

l a  o t r a ,  según l a  posición del ascensor  mas a r r i ­

ba o mas aba#o dei t e r c e r  piso.  De e s t e  modo, 

uno d3 l o s  dos co n ta c to s  del s e l e c t o r  DS o US, se  

e s t a b l e c e  y s o s t i e n e  aun después de s o l t a r  el pui (- 

sador ,  S3 ve que hay acción  cuando se orpime uno 

u o t ro  de lo e  pulsadores dei t e r c e r  piso .

S i ,  por e je m n o ,  eQ. pulsador e s t u ­

v i e r a  en el d e s c a n s i l l o  del primer piso, ei c o n t a c ­

to US se e s t a b l e c e  e xc i tan do  el c a r r e t e  UR del r e ­

le v a d o r  de subida,  Los c o n ta c to s  UB-1 y UR-2 se 

c i e r r a n ,  abriéndose lo s  co n ta c to s  UP-3  y UR-4; e s ­

tos últimos e v i ta n  toda perturbación  desconectando  

el re lev ad o r  de bajada y el h i l o  común de i o s  pul­

sadores de b ajad a  de l o s  d e s c a n s i l lo s *  J 1 c o n t a c ­

to  UB-1 c i e r r a  ' el s i g u i e n t e  c i r c u i t o  al. c a r r e t e  

U d e l  i n t e r r u p t o r  de subida:  202 ,  D - l ,  U ,c o n ta c t o  

de l í m i t e  s u p e r io r ,  237 ,  U F - l ,  238 ,  FS, A-3, SOL, 

c o n t a c t o  U s s  c i e r r a  completando el c i r c u i t o  al 

c a r r e t e  ££ del i n t e r r u p t o r  de l i n e a  p r i n c i p a l ,  el 

cual se c i e r r a ,  comenzando a subir  el a s ce n so r .

Cuando el ascensor  l l e g a  si  t e r c e r  

piso , el  s e l e c t o r  de é s t e  vuelve a subir  autom ática­

mente a su posición i n i c i a l ,  abriendo ei c o n t a c t o  

FS y dejando c a e r  el r e le v a d o r  a y si in t e r r u p t o r  

de subida. c o n t a c t o  U hace b a j a r  el i n t e r r u p ­

to r  de l í n e a  p r i n c i p a l ,  y el es censor se d e t ie n e .

S i  «> hubiera  nuevas llamadas de subida durante  l a

20 -
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marcha del a scen so r ,  todas l a s  pesas de piso e s t a ­

rán en su posición  i n i c i a l . , y 1 os contactos  US se  

a b r i r á n .

iál. regulador queda l i s t o  para  o t ro

j

605

610

c i c l o  o p e ra t o r io .

Se ve, pues, que el h i l o  2 2 9 ,  común 

a l o s  pulsadores de subida del d e s c a n s i l l o  se man** 

t i e n e  .exc i tad o  mientras sube el  ascensor* Por 

co n sig u ie n te ,  s i  e s t e  se h a l l e  entre  l o s  pisos p r i ­

mero y segundo, al s u b i r ,  oí pulsador de subida  

del segundo piso se jpprima, y el s e l e c t o r  de e s t e  se 

gundo piso c a e r á .  Cuando el ascensor  l l e g a  áL segan­

do piso , dicha pieza  vo lverá  mecánicamente a su po­

s i c i ó n  i n i c i a l ,  abriendo mecánicamente el  c o n t a c t o  

FS. así  se detendrá el ascensor  en el segundo p i -

615

620

625

630

so.

¿ I  s e l e c t o r  de], t e r c e r  piso ,  en su 

posición  s u e l t a ,  mantendrá cerrado  en c o n t a c t o  US, 

y el re] evador de subida UR permanece cerrado .

Como ei re lev ad o r  a se h a  r e t r a i d o  al a b r i r s e  el 

c o n t a c t o  FS, e s t a b l e c e  el c o n t a c t o  a -4 ,  se e x c i ­

t a  el re le v a d o r  de l í m i t e  de tiempo Tl , y Pocoe 

segundos después se c i e r r a  el c o n t a c t o  TL, r e p i ­

t iéndo se  l a  misma s e r i e  de operaciones que al d e ja r  

el ascensor  el primer tpiso. De e s te  ípodo el a s ­

censor  continuará  automáticamente h a s t a  e l  t e r c e r  

p i s o * .

L a  funtfii&n del c o n t a c t o  UR-2 c o n s i s ­

t e  en mantener e x c i ta d o  el h i l o  229 mientras e s ­

tá  a b i e r t o  el re í  eváJr a , cuando e l  ascensor  hace  

1 p. Parada intermedia en el segundo d s s ca n si l l  o.

Los pulsadores de l p  cabina pue­

den a c c i o n a r s e  siempre.

21 -
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Los puntos de invención propia  y 

nueva que se presentan para  que sean objeto de e s t a  

Patente  de ViüINTí ^ o s ,  son l o s  s i g u i e n t e s :

I o , -  ián un s is te m a  de mando a d i s ­

t a n c i a  para un objeto  móvil,  un s e l e c t o r  compuesto 

de piezas con movimiento independiente, cada una de 

e l l a s  co rrespo ndiente  a una p o sic ión  de dicho o b je ­

t o ;  medios para mover una o v a r i a s  de dichas p i e ­

zas a una po sic ión  previamente e le g id a ,  Para ha ce r  

moverse dicho objeto ;  medios para e l e g i r  previamen­

t e  l a  posic ión  de dichas piezas antes de parar el 

objeto ,  y medios para detener  el objeto ,  i n t e r v e n i ­

dos por el movimiento combinado de e s t e  ú l t im o,  y 

de uno de dichos s e l e c t o r e s ,

2 ° , -  Un s is tem a de mando conforme se 

r e i v i n d i c a  en e l  punto I o , con un c o n t a c t o  coaún de 

arranque Par a todas l a c  piezas mencionadas, y un 

c o n ta c to  conún de parada P a r a l a s  mismas; medios 

s o l i d a r i o s  del movimiento de una pieza  a una p o s i ­

ción de s el acción  p rev ia ,  Para a cc io n a r  &). c o n t a c t o  

de arranque a  f i n  de i n i c i a r  e l  movimiento del ob­

j e t o ,  y medios para a c c io n a r  el c o n t a c t o  de parada  

cuando el objeto  l l e g a  a una de 1 as posiciones que 

i n t e r e s a n .

- 22
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3o . -  Un sisteme de mando conforme 

se  r e i v i n d i c a  en el punto 2 ° ,  con medios sflü id a -  

660 r i o s  del arranque del  ascensor  para h a ce r  g i r a r

l o s  s e l e c t o r e s  en d i r e c c i ó n  c o n tra r ia . ,  y medios 

Jiue funcionan al cabo de c i e r t o  grado de r o t a c i ó n  

en s e n t id o  c o n t r a r i o ,  Pare parar el a scen so r ,

4 o . -  Un s is te m a  de mando conforme 

665 se r e i v i n d i c a  en l o s  puntos I o , 2o o 3o , con medios

regidos por un movimiento a n t e r i o r  de dicho o bje­

to ,  a f i n  de mover lo s  s e l e c t o r e s  a una po sic ión  

de s e l e c c i ó n  p rev ia ,  y medios s o l i d a r i o s  de impul­

sos de señales  Para completar  e l  movimiento a una 

posición de s e l e c c i ó n  previa, a i n i c i a r  un movi­

miento subsiguiente  del objeto .

675

680

685

5o . -  ¿n un s is tem a de mando automá­

t i c o  para a sce n so re s ,  medios Para i n t e r v e n i r  a u t o ­

máticamente e l  arranque y l a  parada de a icho e i e -  

vaaor en ic iones  determinadas, que comprenden 

v a r i o s  s e l e c t o r a s  mecánicamente des pL anabl es,  ó r ­

ganos de in te rv e n ció n  a d i s t a n c i a  Para que dichas  

pieza# pasen a una p o sic ió n  de s e l e c i ó n  previa ,  

y órganos in tervenidos  en el aeaensor Pera mover 

dichas piezas  a una po sic ión  de s e l e c c i ó n ,  par a 

i n t e r v e n i r  ei movimiento del ascen so r .

6o . -  Un s is te m a  de mando conforme 

se r e i v i n d i c a  en el punto 5o , en que l o s  s e l e c t o ­

r e s  van montados de modo que o s c i l e n  separadamente  

en un árbol común.

7 o . -  Un s is te m a  de mando conforme se 

r e i v i n d i c a  en el punto 5 o , c a r a c t e r i z a d o  por te n e r  

i o s  s e l e c t o r e s  un c o n t a c t o  común de in te rv e n ció n  de

- 23
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arranque y o tro  de parada* el primero de i o s  cuales  

se  a c c io n a  cuando una pieza  c u a l q u i e r a  se pasa a una 

posición de s e l e c c i ó n  p re v ia ,  y e l  segundo cuando 

una pieza, c u a lq u ie ra  se mueve a un© posición  s e l e c ­

t i v a ,

P ° , -  Un s is te m a  de mando conforme 

se  r e i v i n d i c a  en el punto 6o , con medios para im­

pedir nor&almente que l o s  s e l e c t o r e s  g i r e n  mae a -  

l l á  de posiciones  determinadas ; órganos de señar­

l e s  para i n t e r v e n i r  l o s  medios c i t a d o s  a f i n  de 

que l a  p ieza  pueda g i r a r ,  y medios que funcionan  

a l  cabo de determinada r o t a c i ó n ,  para poner en mar­

cha ei ascensor*

9o * -  Un s is te m a  de mando conforme 

se r e i v i n d i c a  en el punto 8 o , con medios s o l i d a ­

r i o s  del arranque del ascensor  para ha ce r  g i r a r  

i o s  s e l e c t o r e s  en d i r e c c i ó n  c o n t r a r i a ,  y medios 

que actúan al cabo de un grado determinado de r o ­

ta c i ó n  en se n t id o  inverso, pera detener el ascensor

I  0. -  Un s is te m a  de mando conforme 

se r e i v i n d i c a  en el punto 7 o , con dos co n t a c t o s  de 

arranque, un c o n t a c t o  de subida y o t ro  de bajada,  

que pueden a cc io n a rse  por l o s  s e l e c t o r e s  menciona­

dos, y medios para  imprimir a dichas piezas un mo­

vimiento preliminar  en tre  dichos c o n t a c t o s ,  s in  

acó io narlos  *

II * -  Un s is te m a  de mando conforme

se r e i v i n d i c a  en el punto 1 0 , con medios in terv en id  

dos por e l  movimiento a n t e r i o r  del a sce n so r ,  a f i n  

de sesga*  de*armiñados s e l e c t o r e s  h a c i a  u no u otro  

c o n t a c t o  de in tervenció n  y medios s o l i d a r i o s  de

-  24  -
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una señal para que uno de dichos sel e c t o r e s  S3 c i e ­

r r e  sobre e l  c o n t a c t o  i n t e r v e n t o r  h a c i a  el cual se 

i n c l i n a ,  pera i n i c i a r  el movimiento del e lev ado r ,

1 2 .  - Un s is te m a  de mando conforme

se  r e i v i n d i c a  en l o s  puntos 5o , o 1 0  c a r a c t e r i z a d o  

por disponerse dichos co n t a c t o s  de in te rv e n c ió n  a 

ambos led o s  de l o s  s e l e c t o r e s  mencionad os ,

1 3 .  -  Un s is te m a  de mando conforme se  

r e i v i n d i c a  en el punto 9o , con medios para  a j u s t a r  

los  medios c i ta d o s  an primer l u g a r  Para que c o r r e s ­

pondan con l a  se p a ra c ió n  e n tre  p iso s .

1 4 .  -  Un s is te m a  de mando conforme se 

r e i v i n d i c a  en e l  purioo 1 3 ,  sn que dichos medios com­

prenden un juego de órganos de mando separados, otros  

órganos continuos que dan v u e l t a  a a q u e l lo s ,  y v a r io s  

juegos de le v a B ,  cada uno de e l l o s  montado en un ó r ­

gano continuo.

1 5 .  -  Un s is te m a  de mando conforme se  

r e i v i n d i c a  en el punto 1 4 ,  con medios pora cambiar  

l a  d i s t a n c i a  en tre  dichos juegos de l a v a s ,  para que

7 4 0  corresponda a l a  s ep arac ió n  « i t r a  p iso s ,

1 6 ,  -  Un s is te m a  de mando automático  

Para i n t e r v e n i r  ea arranque y l a  parada de un objeto  

móvil,  como un a sce n so r ,  en l o  ese n c ia l  como queda 

expuesto y d e s c r i t o ,  y para  l o s  f i n e s  e x p l ic a d o s .

7 45 1 7 .  -  Mejoras en l o s  s is tem as  a u to ­

m áticos  de mando.

Tal y como se ha  d e s c r i t o  en i  a Me­

moria  que antecede ,  represen tado  en l o s  dibujos  

que se acompañan y con i o s  f i n e s  que se han e s p e -

7 5 0  c i f i c a d o .

iiieta Memoria consta  de v e i n t i s é i s
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h o ja s  e s c r i t a s  por una a c i a  cara*

Madrid, 27 de marzo de 1 9 3 0 .
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