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PATENTE DE INVENCION.

MEMORIA DESCRIPTIVA
' SOBRE:

- "PERFECCIONAMIENTOS EN SISTEMAS DE CONTROL PARA OBJETOS

MOVILES ACCIONADOS MECANICAMENTE®.

SOLICITANTES. METROPOLITAN~VICKERS ELECTRICAL COMPANY
LIVMITED, residentes en. Number One,
Kingaway, LONDRES, We.C.2 -~ Inglaterra, ¥y
VICKERS-ARMSTRONGS LIMITED, residentes en:
Vickers House, Broadway, Westminster,
LONDRES, S.W.l. - Inglaterra.

Este invento se refiere a sistemas para contro-
larvla posicidn de objetos mdéviles mecédnicamente accionados,
de la clase en épe el slstema de control regula la fuerza
aplicada al objeto mdvil, por medio de un equipo motor para
este rin, de tal modo que el objeto mdévil se ve obligado a
moverse de modo correspondiente al 6r5ano de control vy a
colocarse en una posicidén final dependiente de la de dicho
érgano, controlandose el funcionamiento del equipo motor
citado por medios ligados con el desplazamiento del objeto

mdvil con respecto a la posicidn del mismo gque corresponde
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e la de dicho b6rgano de control. Este desplazemiento, a -
continuscidén y en las reivindicaciones adjuntas, se deno-
minerd, por conveniencia, el desplazamiento del objeto md-
vil con respectoc al 6rgano de control y, en algunos casos,
sencillemente "el desplazamiento™.

Un objeto de este invento es proporeionar un sgis
tema perfeccionado de control de la posicidn de la indole
antes indicade que, eante todo, asegure que el objeto mdvil
sezuiréd répidamente los movimientos del Srgano de control
¥, 8in pendulec u oscilacidén propia, adoptard una posicidn
Tinal en exacta correspondencia con dieho 6rgano de con-
trol. Este inventoc tiene también por objeto facilitar un
sistema de control de la posicidn en el que se obtengan las
ventajas anteriores con gparatos de tipo resistente.

De acuerdo con este invento, se prcporcionﬁ un
sistema de control de la posicidén que comprende medios
respondientes o ligados al desplazamiento del objeto mdvil
con respecto a un Organo de control para éste, acoplados
con medios reguledores para determinar las fuerza o veloci-
dad aplicadas al objeto mévil por su equipo motor, en el
que dichos medios ligados con el desplazamiento estén dis-
puestos para dar lugar el desplezemiento de un elemento de
salida o de ataque de dichos medios, de acuerdo con dicho
desplazamiento, y en el que se habilitan medios para deri-
var del movimiento de dicho drgano de salida y para comuni
car a dichos medios de control, ademds de un movimiento de
los mismos dependiente del desplazamiento entre el objeto
mévil y el érsganoc de control, una o mis componentes de mo-
vimiento dependientes de una o mis derivadas con respecto

al tiempo, del movimiento de dicho bérgano de salida, por
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cuyo medio la fuerze o velocidad aplicada al objeto mdvil
por el eguipo motor para el mismo, contendréd una o més com
ponentes correspondientes ademas de una componente depen-
diente del desplazamiento entre el objeto mdvil y el érgano
de control.

Como es sabido, el funcionamiento de sistemas de
control de la posicidén, de la indole indicada, se mejora
haciendo que el movimiento del objeto mévil dependa de una
o més derivadas del desplazamiento, con respecto al tiempo,
en lugar de depender del desplazamiento solamente. GComo es
bien sabido, cuando la fuerza o velocidad comunicada al ob-
jeto mbvil se controla uUnicemente de acuerdo con el despla-
zamiento entre el 6bJeto mdvil y el brgano de mando, el sig
tema de control tiende a restablecer la alineacidn o correg
pondencia, pero ésta solo se alcanzard después de un perio-
do de oscilacidn del objeto mévil elrededor de su posicidn
de alineacidn con el Srgano de control. En algunos casos,
esta tendencia a la ogcilacidn llegard a ser tan grande qus
se sostenga por sl misme. Esta tendencia a la oscilacidn,
sostenida por s{ misma o de otro modo, puede salvarse ha-
ciendo que la fuerza o la velocidad aplicada al objeto md-
vil contenga una componente dependients de la velocidad re
lativa entre el objeto mbvil y el drsanoc de control cita-
dos, es decir, de la primera derivada, con respecto el tism
po, de la desalineacidén o desplazsmiento, componente gque
actla en el gentido de oponerse a la velocidad relativa él
objeto mévil con respecto al drgano de control.

El funcionamiento puede me jorarse también, espe-
cialmente, por 1la inclugidén de una componente, en la fuer-

za 0 velocidad aplicada al objeto mdévil, correspondiente a
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la sezunda derivada del desplazamiento con respecto al
tiempo, ésto es, a la aceleracidn relativa entre el objeto
mévil y el Organc de control. Esta componente mejora la
exactitud de alineacidn y la estabilidad de control.

Al aplicar este invento s la préetica, el medio
de control puede ger de cualguier forma adecuada, conve-
niente para resgular la fuerza o la velocidad aplicada por
el equipo motor al objeto mévil. Convenientemente, dicho
medio de control comprende un serve mecanismo de fliido a
presidn, que incluye un pistdédn acoplado con medios que re-
gulan el funcionemisnto del equipo motor, y una valvula de
control acoplada con los mediosgs dependientes del desplaza-
miento, para recibir un desplazamiento de acuerdo con el
desplazamiento entre el objeto mdvil y el 6rgano de mando
y con una o mAs derivadas, con respecto al tiempo, de di-
cho desplazamiento, como antes se ha expuesto.

El medio para derivar del movimiento del Srgano
0 elemento de salida de los medios dependientes del des-
pPlazamiento, un’movimiénto correspondlente a la primera
derivada, con respecto al tiempo, de dicho movimiento,pue~
de convenientemente comprender un amortizguador u otro dis-
positivo moderador; la fuerza de accionamiento requerids
por el migmo, aumenta proporcionalmente, o de otro modo,
con la velocidad de movimiento entre partes del dispositi-
vo, de modo que en respuesta al movimiento del Srgano de
salide citado, el amortiguador u otro digpositivo modera-
dor mencionado produce una fuerze dependiente del grado de
cambio de posicidn de dicho Organo de salida, con objeto
de producir el desplazamiento correspondiente de un érgeno

de entrada de dicho medio de control, de acuerdo con el
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grado de cambio de posicidén de dicho Srgano ¥ _ 1ida.
E1 medio para derivar del movimiz§%o del érgano

de salida de los medios dependientes del desplazamiento
un movimiento correspondisnte a le segunda derivada, con
respecto al tiempo, de dicho movimiento, puede convenien-
temente comprender un dispositivo de inercia, el movimien
to relativo entre los elementos cooperadores del cuel se
realiza en un grado dependiente de la misma aceleracidn
comunicada a uno de los Organos citados, de modo que en
respuesta al movimiento de dicho érgano de salida, el dis-
positive de inercia produce una fuerza dependiente de la
aceleracidn de dicho drgeno de mando, a fin de dar lugar
a un desplazamiento correspondiente de un érgano de sntra
da del medio de control menclonado, dependiente de la acg
leracidn indicada de dicho 6rgano de salida.

De acuerdo con otra caracteristica de este in-
vento, el medio para transmitir fuerzes desde el oérgano
de salida de los medlos dependientes del desplazamiento al
elemento de entrada del medio de control, comprende un dig
co montado rotativamente, cuye inercia y/o la de frenos de
pendientes de la velocidad asociados con &l, producen una
fuerze dependiente de la segunda y/o primera derivada, con
respecto al tiempo, del desplazamiento de dicho drgano de
salida.

El medio de control puede accionarse de acuerdo
con la suma del desplazsmiento y una o mas derivadas del

mismo con respecto al tiempo, por cualquier procedimiento

.adecuado que combine el desplazamiento del érganc de sali-

de. de los medios dependientes del desplazamiento y la de-

rivada o derivadas del mismo con respecto al tiempo; por
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ejemplo, el medio de control pusde respondgrfesgésplaza-

mientos de un punto de una palanca flotaﬁ%g; otro punto
de la ocusl estd acoplado con los medios dependientes del
desplazamiento, para recibir un desplazasmiento dependien-
te del desplazamiento entre el objeto mdvil y el drgano
de mando, y un tercer punto de la misma estd acoplado con
el Organo de salida de los medios dependientes del despla
zamiento, pare recibir un desplazamiento dependiente del
grado de cambio del desplazamiento y/o velocidad de dicho
drgano de mando.

Se comprendera que el sistema de acuerdo con este
invento puede aplicarse al control de objetos mdviles im-
pulsados por cualquier forme adecuada de equipo motor. Por
ejemplo, el montaje a que este inventb se refiere es emi-
nentemente ~aunque en modo alguno exclusivamente- aplicable
a dispositivos en los que el objeto mdvil estd acoplado con
el equipo motor para el mismo por una transmisidn de velo-
cided variable, cuya velocidad se controle por sl érgano
de salida del servomecanismo de fliido, o por otro medio de
regulacidn. El medio de control regula la velocidad del ob.
jeto mdvil, de acuerdo con el desplazamiento de un brgano
de mando de dicho medio de control y, en una disgposicidn
preferida el medio de control regulas la velocidad del Or-
gano de mando de dicho medioc de modo que haga que dicha ve
locidad incluya componentes dependientes del desplazamiento
del objeto mévil con respecto al drgano de mando y una o
méas derivadas, con respecto al tiempo, de dicho desplaza-
miento.

Al aplicar este invento, el medio dependiente

del desplazamiento puede ser de cualquier indole convenien
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te, adecuade para aplicar a un elemento del medio de control
un movimiento dependients, en sentido y en magnitud, del des
plagamiento entre el objeto mévil y el Srgano de mando,

Los medios citados dependientes del desplazamiento,
de.acuerdo con las exiszenciasg, pueden ser de la clase en que
el Organo de mando estd colocado en -o adyacente a - el apa
rato del cual el objeto mdévil constituye una parte, o en que
el 6rgano de control estd dispuesto separadamente, con res-
pecto'a dicho aparato. )

En una disposicidn preferida para un sistema de
control de la posicidn e distancia, sl mediq depsndiente
del desplazamiento comprende digpositivos eléctricos dota-
dos de elementos mdviles acoplados, respectivamente, con el
objeto mdvil y con el bérgano de mando y conectados en cir-’
cuito con medios de funcionamiento eléctrico que producen
un desplazemiento de uno de sus elementos, de acuerdo con
el desplazamiento relativo entre los dos elementos citados.
Por ejemplo, los medios dependientes del desplazamiento pue
den comprender un sistema "selsyn® de la clase bien conoci-
da en la que un par de dis?ositivés selsyn tlenen sus roto-
fes acoplados, respectivamente, con el objeto mévil y con
el o6rgano de mando, y un tercer dispositivo selsyn tiene
errollamientos rotor y stator conectados con arrollamientos
de los dos primeros dispositivos selsyn citados, para dar
lugar al desplazamiento del rotor de dicho tercer disposi-
tivo selsyn de acuerdo con el desplezamiento relativo entre
los rotores de los dos primeros dispositivos selsyn, consti
tuyendo el rotor de dicho tercer dispositivo selsyn el ele-
mento de salida de¢ los medios dependientes del desplazamien

to. En otra disposicidn, los medios de funcionamiento eléc-
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trico comprenden un relevador de bobine mdvil dispussto
para recibir una corrisnte resultante dependiente del des
plazamiento anzular entre los dispositivos eléctricos aco
plados respectivamente con el objeto mdvil y el Srgano de
195+ mando. Por ejemplo, dicho relevador puede estar conectado
en un sistema selsyn de la clase que comprende dos maqui-
nas selsyn que tienen sus rotores acoplados, respectiva-
mente, con el Organo de mando y con el dbjeto mdvil; un
arrollemiento monofésico de un slemsnto de una de dichas
200. méquinas estéd conectado, o adaptado para conectarse, con
un manantial de corriente alterna monofase, y el otro ele
mento de dicha médquina tiene un arrollamiento de tipo po-
lifédsico interconectado con un arrollamiento similar de un
elemento de la otra de dichas méquinas selsyn, el otro ele
205. mento de la cual estd provisto de un arrollamiento monofd-
sico coneetado en un circuito de salida para aplicar a és-
te una tensidn alterna cuya amplitud, con respecto a dicho
suninlstro de corriente alterna depende, en sentido y masg-
nitud, del desplazamiento entre los dos rotores de los
210. gselsyn.
El dispositivo relevador de bobina mbdvil esté
preparado para excitarse de acuerdo con la amplitud mencig
nada, para producir una fuerza dependiente, en sentido y
magnitud, de la citada émplitud, por ejemplo por medio de
215. una disposicidn que utilice rectificadores de placa seca.
El elemento mévil de este relevador de bobina mdvil forma
el Organo de salida de los medios dependientes del despla-
zamiento y se acopla con el medio de control que regula
la fuerza o la velocidad aplicada al objeto mévil.

220. Los medios dependientes del desplazamiento, cuan-
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do se desee, pueden incluir medios para amplificar el

movimiento de ellos obtenido y aplicado a los medios de
control. Convenientemente, dichos medios amplificadores
congisten en un servosistems de fliido a presidn del ti-
po correspondiente en el que el fliido a presidén se hace
que dé lugar al desplazamiento de un pistén, proporcionsl
o correspondientemente &l desplazamiento de una vilvule
de econtrol de dicho servogistema, que estd acoplada con
un elemento euyo desplazamiento reasponde al desplazamien-
to entre el ebjeto mévil y el érgano de mando. Dicho pis-
ton esté acoplado con los medios de control, por sjemplo,
eon la valvula de control del servosistema de fldido a
pregién antes eitaﬁo, a través de medios para introducir
la derivada o derivedas deseadas del desplazamiento, con
respecto al tiempo, del desplazemiento entre el ebjeto
mévil y el organo &e mando.

Para que este invento pueda entenderse mis cla-
ramente, se‘haré referencia, por via de ejemplo, a los
dibujos adjuntos, en leos que:

la fig. 1, es un esquema que representa un tipo
de sistema de control de acuerdo con este invento;

la fig. 2 es un esquema fragmentario referente
a una disposicidn diferente de medios dependientes del
desplazemiento, y

La fig. 3 es un esquema que representa una dis-
posicidn modificada de una parte del sistema de control
representado en la rig. 1.

Con referencias primero a la fig. 1, el digposi-
tivo se represenmta aplicado, por via de ejemplo, & un sig

tema de control para un objeto mévil, mecanicamente impul
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sado, en el que el equipo motor parﬁ el mismg\eomprende

un motor hidrdulico indicado esquemdticamente en 1 y
conectado con un objeto mdvil (no representado) y prepa-
rado para aslimentarse desde un mansntial de suministro
variaeble de 1lfquido a presidén constante (no representado)
por medio de un conducteo 2 y de una valvula principal de
maripose ¢ de control %, del tipo de pistdn gque comprende
un pistén 4 que coopera con lumbreras 5 y € conectadas,
por medio de conductos 7 ¥y 8 con dos lumbreras del motor

1 que produdri fuerze en un sentido o en otro de acuerdo
con la direccidn de la diferencia de presicnes entre los
conductos 5 y 6. Por desplazamiento del elemento 4 hacia
la izquierda en la fig. 1, se suminigtrard rliido a pre-
8ién desde el conducto 2 y a través de la lumbrera 5 y del
conducto 7, al motor hidrdulico del cual se desceargard por
el conducto & y la lumbrera 6 de lé vélvula de mariposa,y
el motor, por tanto, movera el objeto mdvil en una direc-
cidén correspondiente. El desplazamiento del elemento 4 en
el otro sentido, & partir de la posicién central represen
tada, hara que el liquido penetre en el motor hidraulico
por la lumbrera 6 y el conducto 8 y se descargue del mo-
tor par el conducto 7 y la lumbrers 5 de la valvula de
mariposa, y el motor hidréulico, por tanto, se veré obli-
gado a desplazar el objeto mévil en el sentido contrario.
La proporeidn de suministro de flGido al motor hidréulico,
dependeré de la abertura de las lumbreras S y 6 por la vé;
vula de pase 3 y, consiguientemente, dard lugar al despla-
zemiento del objeto mbévil a una velocidad dependiente del
desplazamiento del elemento 4 a partir de su posicién cen-

tral representada.
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El motor hidrdulico 1 y una bomba de alimenta-
cién asociada de presidén constante y caudal variable,que
constituye el memantial de alimentacidén de liquido al con
ducto 2, forman por tanto una transmigidn a velocidad ve-
riable entre el &rbol motor de dicha bomba y el objeto md
vil. La bomba y el motor citados pusden afectar la forme
de la transmigién a velocided variable denominada acopla-
miento "ysSGY" siendo moter hidraulico y bomba del tipo de
eilindros miltiples y circulando el fléiido directamente
entre le bomba y & motor.

En el sistema de control representado en la fig.
1, los medios dependientes del desplazamiento, representa-
dos generalmente en 9, se indican peor via de ejemplo,consg-
tituidos por un sistems selsyn de la clasge en que dos dig-
positivos selsyn 10 y 11 tienen sus rotores 12 y 13 aco-
plados, respectivamente, cen el érgano de mando y con el
objeto moévil y preparados para producir el desplazamiento
del elemento rotor 14 de un tercer dispositivo selsyn 15
de acuerdo con el desplazamiento angular relativo de los
rotores 12 y 13 de posicliones relativas predeterminadeas.
En este sistema los rotores 12 y13 estédn provistos de
arrollamientos de excitacidén monofédsicos conectados entre
un manantial comin de corriente alterna representado por
los conductores 16. lLos statores de los dispositivos 10
y 11 estédn provistos de arrollamientos del tipo comirmen-
te empleado para las maquinas dinamoeléctricas polifési-
cas. E1 arrollamiento stator del dispositivo 10 esté co-
nesctado, por conductores 17, con un arrollamiento similar
dispuesto en el stater del tercer digpositivo 15, mientras

que 8l arrollamiento stator del dispositive 11 estd conec-
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tado, por medio de cénductores 18 eon un arrSllemiento
andlogo dispuestos en el rotor 14 del dispositivo 15. Co-
mo eg blen sablido, con el sistema selsyn representadeo en
la fig. 1, el rotor 14 tendera a ser desplazado de su po-
sicidn inicial representada en una direccidn y en un gra-
do dependiente del desplazamiento angular del rotor 13 de
la posicién angular correspondients con la del rotor 12.
Gonsiguiéntemmmte, el desplezamiento del rotor 14 depende-
ré del desplazamiento del objeto mdvil con respecto al Or-
gano de mando.

Bl arbol rotor del dispositivo selsyn 15 tiene
a 61 unido un brazo de palenca 19 conectado por medio de
un tirante 20 con ei extremo inferior de une palanca flo-
tante 21, que forma parte de un servo-mecanismo de fliido
a presidén, indicado generalmente en 22, por medio del cual
el movimiento del rotor 14 se amplifica para el acciona-
miento de un servomecanismo de flUido a presidn, indicado
en general en 23 para controlar la abertura de la vdlvula
de paso 3 de acuerdo con el desplazamiento del rotor 14 y
con la primera derivada, con respecto al tiempo, de dicho
desplazamiento, como antes se¢indicd.

El servomecanismo de fliidoc a presidn 22, com-
prende un pistdn 24 que funciona dentro de un cilindro de
doble efecto 25, que tiene sus dos extremos conectados,por
conductos 26 y 27 con lumbreras respectivas de una vélvula
de control suxiliar 28 representada del tipo de pistdn,por
cuyo medio puede aplicarse fliido a presidén desde un manen
tial (no representado) & traves del conducto 29 y de la
védlvula 28, al cilindro 25. El pistén 30 de la valvula 28

en su posicidn central representada est2 preparado para



obstruir el paso de fliido a presidn desde el G?SQuoto 29
& log dos extremos del cilindro 25, mientraé qu:Fel movi-
miento de dicho pistdn haecia la izquierda permitird que
el flUido pase desde el conducto 29 al extremo de la iz~

345, quisrda del cilindro. para empujar de este modo el pistdn
24 hacia la derecha en el dibujo y, al mismo tiempo, per-
mitird la descarga de liguido desde el lado derecho del
pistén 24 a través del conducto 27. De modo anidlogo, el
movimiento del pistdn 30 hacia la derecha de su posicidn

3500 representada, se traduciréd en el movimiento del pigtén 24

hacia la izquierda en el esquema.

Bl pietén 30 esté conectado a un punto interme-
dio 31 de la palanca fleotante 21 cuyo extremo superior es-
t4 articuladamente conectado por un véstazo %2 de pistdn

355, que lleva el pistdn 24. Como més adelante se describe deta
lladamente el movimiento de la palanca flotante 21 da por
resultado el que el pistdn se ve obligado a alojar una po-
sicidén comprendida en su campo de movimiento, separado de
la posicidén central representada del mismo, en una canti-

360. dad o grado dependiente en sentido y magnitud del sentido
y megnitud de desplazamiento del rotor 14 de su posicidn
central representada.

Le verilla 32 de pistdén estd preparada para con
trolar la abertura de la valvula de paso 3 por el mecanis

365. mo 2% que se describe & continuacidn. El pistdn 4 de la
valvula de paso 3 estéd conectado con un véstago4%é pistén
que lleva un pistdén 33 que funciona en el interior de un
cilindro 34 de doble efecto, cuyos dos extremos estdn co-
nectadog, por medio de conductos respectivos 35 y 36 con

370. lumbreres de una vélvula de control 37 representada tam-
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bién del tipo de pistdén y preparada para regulaﬁjel sumi-
nistro de liquido a presidn al cilindro 34 desde un con-
ducto 38 conectado con un manantial de liquido a presidn.
En su posicidén central representada, el pistdn %9 de le
vélvula de control 37 ebstruye la circulacidén de liguido
a presidn desde el conducto 38 a los dos extreamos del ci-
lindro 34 mientras que el desplazamiento de dicho pistdn
39 hacia le izquierda en el esguema permitirad que el 1i-
quido a presidn circule a través del conducto 35 y penetre
en el extremo izquierdo del cilindro 34 y, de este modo,
producird el movimiento del pistdén 33 hacia la derecha en
el esquema, descargindose liguido del extremo derecho del
cilindro 34, por el conducto 36. De modo andlogo, el des-
plazamiento del pistdn 39 hacia la dereccha de su posicidn
representada, se traducird en el movimiento del pistdn 33
hacia la izquierda en el esquema.

El pistén 39 estd articuladamente conectado
con un punto intermedio 40 de una palanca flotante 41,
cuyo extremo superior, por medio de un muelle indicado
eaqueméticamente en 42 se ve obligado a ocupar normalmen
te la posicidn representade; el muelle se opone al des-
plazamiento de dicho extremo superior de la palanca flo-
tante en cualquier direccién a partir de la posicién in-
dicada. Este extremo de la palenca flotante estid conecta-
do con el véstago 4a de pistdn, por medio de un amortigug
dor 4% y la disposicidn es por tanto tal que el pistdn 33
se movera en un sentido u otro a una velocidad dependien-
te del desplezamiento del extremo inferior de la palanca
flotante 41 desde la posicidén centrel indiceada.

El extremo inferior de la palanca flotante 41
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estd conectado, por medio de un tirante 44 con’un punto
intermedio 45 de otra palanca flotante 46, ouyo extremo

supe rior estd conectado, por medio de un tirante 47, con

.une palenca 48 articuladamente montada en un pivote fijo

en 49, El extremo inferior de la palanca 48 esté conectado,
por medio de un tirante 50, con el vdstagoe 32 de pistdén;el
tirante 50 citado lleva tembién un elemento de un amorti-
guador u otro digpogitivo moderador 51 que produce una
fuerza proporcional o que varia de otro modo, con la velo-
cidad de movimiento relativo de sus dos elementos. El otro
elemento del amortisuasdor o dispositivo moderasdor, tal eco-
mo el pistdén 52 estd conectado con el extremo inferior de
la palenca flotante 46 cuyo extremo se empuja hacia su po-
sicidn central representada por medios elésticos esquemi-
ticamente representados en 53%.

En el funcionamiento del montaje representado
en la fig. 1, al desplazarse el objeto mdévil de la posi-
c¢idn correspondiente a la del Organo de mando, el rotor
14 se desplazard de su posicidn representada para llevar
a cabo con ello un movimiento del extremo inferior de la
palance flotante 21 y, consiguientemente, la abertura de
la vélvula de control 28 que dari lugar a un movimiento
correspondiente del pistdn 24 hasta que el extremo supe-
rior de la palanca flotante se haya movido en direccidn
contraria a su extremo inferior en graedo suficiente parsa
volver a cerrar la vélvula 28. Por este medio el pistdn
24 se ve obligado a aplicar al tirante 50 un desplazamien
t0 que es una amplificacidn, sin retraso de tiempo apre-
ciable, del desplazamiento de la palanca 19 y del cual se

obtienen, para su eplicacidn a la védlvula de control, 37
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fuerzas considerablemente superiores a las que pueden ob-
tenerse del sistema selsyn. El movimiento del pistdn 24
produce el movimiento correspondiente de la palanca 48.
Este movimiento se aplica directamente al extremo superior
de la palance flotante 48 por medio del tirante 47, ¥y al
extremo inferior de la palanca flotante 46 a través del
amortiguador 51. Ia fuerza producida entre los dos elemen-
tos de éste depende del gredo de cambio de la posicidn re-
lativa de dichos dos elementos, de modo que el amortisguador
citado producirda un desplazamiento del extremo inferior de
la palenes flotante 46, contra la fuerza de impulsidén pro-
porcionadas por el muelle 5%, dependiente de la velocidad
del pistén 24, y, por tanto, de la velocidad de la palanca
19 o, en otros términos, del sgrado de cambio de desplaza=-
miento del objeto mévil con respecto al drgano de msndo.
Consiguientemente, el punto intermedio 45 de la palanca
flotante 46 realizarid un movimiento que se correspondera
con la sume del desplazamiento del objeto mdévil con respec
to al 6rgano de mando y de la primera derivada, con rela-
cién al tiempo, de dicho desplazamiento.

El movimiento del punto intermedio 45 se aplica
al extremo inferior de la palanca flotante 41 y, por tanto,
actla para producir el movimiento del pistdén 33 a una velo-
cidad dependiente de la sume del desplazamiento y de la pri
mera derivada del mismo, con respecto al tiempo, movimien-
tos del pistdén 33 que se aplican a la vAlvula de control 4
para regular de este modo la proporcidn de suministro de
1{quido al motor 1.

Dede que la velocidad del motor hidréulico 1 y,

por tanto, la del objeto mdévil es proporcional a la propor-
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¢i6én de suministro de lfquido a aquél y esta ﬁfoporcién

de suministro depende del desplazamiento de la vélvula
principal de control 4 desde gu posicidén representada,
dicho movimiento de la vélvula 4 por el pistdén 33 a una
velocidad dependiente de la suma del desplazamiento entre
el objeto mévil y el drgano de mendo y la primera deriva-
da, con respecto al tiempe, de dicho desplazemiento, se
traducird en un grado de cambio de velocidad o acelerecidn,
de dicho objeto mdvil, dependiente de la suma citada. Con-
sizuientemente, la fuerza suministrada por el motor hidrég
lico al objeto mbévil, incluiréd componentes dependientes de
la suma del degplazamiento entre el objeto mdévil y el dr-
gano de mando, y de la primra derivada de dicho desplaza-
miento con respecto al tiempo. Los valores relativos de
estas componentes, dependerén de las proporciones de las
conexiones que incluyen las palancas 41, 46 y 48 & de la
rigidez del muelle 42 y del amortiguador 43, y del muelle
53 y del amortiguador 52. Por la seleccién.adecuéda de es-
tos factores, puede hacerse que el equipo coloque el obje~
to mdvil en alineacidn con el érgano de mando, rédpidamente
¥ sin penduleo contraproducente.

la fig. 2 representa esquematicamente parte de
un sisteme selsyn distinto respondiente al desplazamiento
entre el objeto mdvil y el Srgano de mando. Le disposicidn
de la rfig. 2 incluye un digpositivo relevador de bobina
mévil consistente en un electroimén hueco 60 con un nileleo
interior 61 que da lugar a un entrehierro anular en el que
se mueve axialmente una bobina 62 sostenida por un muelle
plano 63 sujejo, por su extremo supsrior, a una parte fija

64 del dispositivo. El extremo libre del muelle 63 esté
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conectado por un tirante 65 con el extremo inferior de

la palanca flotante 21 asociada con la valvula de control
28 y el pistdén 24 de la fig. 1. El electroimin hueco esta
provisto de medios tales como una bobina excitatriz 66 pa
ra hacer que pase flujo a través del entrehierro anular,
por cuyo medio el dispositivo producira en el extremo in-
ferior del muelle pleno 63, una fuerza dependiente de la
corriente suministrada a la bobina 62 y, consiguientemente
dard lugar & unea flexidn del muelle 63 y, con ello, a un
movimiento del extremo inferior de la palanca flotante 21,
dependiente de la corriente citada. lLa bobina mévil 62 es-
t4 consectada en circuito con medios dependientes del des-
plazamiento entre el objeto mdvil y el drgano de mando,de
modo que los amperios-vueltas resultantes producidos por
la bobina 62 dependen en magnitud y sentido, de la megni-
tud y direoccidn del desplazamiento citado. Por ejemplo,
dicha bobina 62 puede conectarse & un sistema que compren-
da dispositivos selsyn y rectificadores de placa seca.

Con referencia a la fig. 3, que representa una
modificacién del mecanismo indicedo en la fig. 1, el amor=-
tiguedor 51 de esta Ultima figura se substituye por medios
para introducir en le velocidad del pistén 33 eotra compo-
nente dependiente de la segunda derivada, con respecto al
tiempo, del desplazemiento entre el objeto mbévil y el ér-
gano de mando. Estos medios incluyen un disco 70 que tiene
un momento de inercia apreciable, sujeto & un arbol aloja-
do en cojinetes montados en el extremo de un tirante 50.
Este Arbol tiene también unido un pifidn 71 que ensrana con
dientes de cremallera tallado en un tirante 72 articulada-

mente conectado con sl extremo iunferior de la palanca 46.
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Se disponen medios pare producir en el d1505 70 una fuerza

de amortiguacidn o freno, dependiente de la velocidad de
aquél, por ejemplo, pueden emblearse mediog friccionales
a base de fliido para frenar dicho disco o, como se repre-
gsente en la fiz. %, el disco se dispone para girar sntre
los polos de imanes permanentes o electroimanes 73 y T4
colocados diamentralmente opuestos entre si con respecto
al disco, que es de material eléctricamente conductor.

En el runcionémiento de la disposicidn represen-
tada en la fig. 3, los movimientos del pistdn 24 (fiz. 1)
de acuerdo con el desplazamiento entre el objeto mdvil y
el brgano de mando, se transmiten directamente a la palan-
ca 41, por la palanca 48, el tirante 47 y la palanca flo-
tante 46, como an el montaje de la fiz. 1. Al mismo tiempo,
los movimientos del pistdén 24 producen movimisntos de tras
lacidn correspondientes del arbol que lleve el disco TO.
Estos movimientos de traslacidn se transmiten a la crema-
llera 72 y, por tanto, al sxtremo infserior de la palanca
flotante 46. A causa de la fuerza de impulsidn o desvia=-
cidén del muelle, 53, dichos movimientos de traslacidén se
traducirdn en un movimiento de rotacidén del arbol 71. El
disco permansce en equilibrio rotativeo debido a la fuerza
de amortiguacidn creada por esta rotacidn del mismo entre
los polos de los imanes permanentes 73 y 74, a la fuerza
de inercia debida a la rotacidn de dicho disco, y a la
fuerza del muelle 53. E1l tirante 72, por tanto, recibe un
movimiento que contiene componentes dependientes de las
derivadas primera y segunda, con respecto al tiempo del
movimiento del diente 50, componentes que se afiaden al

movimiento de la palanca 4l. Cuando no se precisa la se-
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‘gunda derivada, con respecto &l tiempo, del desplazasmiento,

el disco pusde disponerse con un momentc de inercia despre-
clable para congtituir un dispositivo moderador que funcio-
ne de modo andlogo al amortiguador de le fig. 1.

Se comprenderia que la disposicidn y montaje de
los medios dependientes del desplagamiento, primeroc y se-
gundo servo-mecanismos a base de fluido y de los disposi~
tivos de acoplamlisnto entre dichos mecanismos, combinaedos
entre sl como antes se ha indicado, son aplicables también
a los casos en gue el objeto mdévil es impulsado por un
equipo motor de velocided variable de cualquier otra forma
adecuada, dotado de medios de control acoplados con el pis
tén del segundo servo-mecanismo a base de fliids, y los
medios dependientes del desplazamiento que se han represen
tado pueden sustituirse por otra forma cualquiera de di-
chos medios, eléctricos o de otra indole.

- NOTA =

Habiendo ya descrito ampliamente la naturaleza
del invento, asi como la manera de llevarlo a cabo en la
prictica, se hace constar que las disposiciones anterior-
mente descritas son susceptibles de ligeras modificaciones
de detalle sin que por ello se altere el principio funda-
mental del invento. También se hace constar que dicho in-
vento ge refiere a una Patente presentada en Inglaterra
con fecha 7 de Abril de 1942 bajo el nimero 4.576, aco-
giéndose por lo tanto a los beneficios que conceden los
convenios internacionales en vigor, siendo lo que congti-
tuye la esencia de este invento y por lo que se solicita
Patente de Invencidn por veinte afios en Espafia: "Perfec-

cionamientos en sistemas de control para obJetos'méviles
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accionados mecédnicamente®; caracterizéndose por lo si=-
gulente:

19 - Perfeccionamientos en sistemas de control
para objetos mbviles accionados mecénicamente, que inelu-
yen un sistema para regular la posicidn que comprende me=
dios respondientes al desplazamiento del objeto mbvil con
respecto a un Organoc de mandc para el mismo acoplado con
medios de control pera determinar la fuerza o velocldad
aplicada al objeto mbévil por el equipo motor para el mis-
mo, en el que dichos medios respondientes al desplazamien-
to estdn preparados para producir el desplazamiento de un
elemento de salida o ataque de dichos medics,ds acuerdo
con el desplazamientoc citado, y sn el Que se disponen me-
dios pars impulsar por el movimiento de dicho elemento de
salide y comunicar a dicho drgano de mando, ademés de un
movimiento del mismo dependiente del desplazamiento entre
el objeto mbévil y el drgano de mando, una o mds componentes
de movimiento dependientes de una o mids derivadas, con reg
pecto al tiempo, del movimiento de dicho elemento de sali-
da, por cuyo medio la fuergza © velocidad aplicada al obje-
to mdvil por gl equipo motor para sl mismo, contiene una
o méds componentes correspondientes, ademﬁs de una compo-
nente dependiente del desplazamiento entre el objeto mdvil
y el Organo de mando.

2¢ - Perfeccionamientos en sistemas de control
para objetos'méviles accionados mecinicamente, que inclu-
yen un sistema para regular la posicibn, segin lo especi-

ficado en la reivindicacidn 1, en el que los medios para

derivar del movimiento del elemento de selida de los me-

dios respondientes al desplazamiento un movimiento corres-
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pondiente a la primera derivada de dicho movimiento con.

regpecto sl tiempo, comprenden un amortiguador u otro
dispositivo moderador y la fuerza por éste requerida au-
menta proporclionalmente, o0 de otro modo, a la velocldad

de movimiento entre pértes del mismo, de modo gque en res-
puesta al movimiento de dicho elemento de salida, el amor
tigzuador u otro dispositivo moderador citado produce una
fuerza dependiente del grado de cambio de posicidn de dicho
elemento de salida, para de este modo dar lugar al despla-
zamiento correspondiente de un elemento de entrada de di-
chos medios de control, de acuerdo con el grado de cambio
de posicidn de diche¢ elemento de salida.

32 - Perfeccionamientos en sistemas de control
para @bjetos'méviles accionados mecéanicamente, gque inclu~
yen un sistema para regular la posicidn, segin lo espeoci~
ficado en la reivindicacidén 1 ¢ 2, en el que los medios
para derivar del movimiento del elemento de salida de los
medios respondientes sl desplazamiento, un movimiento co-
rregpondlente a la segunda derivada, con respecto al tism-
po, del movimiento citado, comprenden un dispos;tivo de
inercia en el qﬁe el movimiento relativo entre elementos
cooperadores del mismo se realiza en un grado dependiente
de la aceleracidn comunicada a uno de dichos elementos,de
modo gque en respuesta al movimiento de dicho elemento de
salida, el dispositivo de inercia citado produce una fuer
ze. dependiente de la aceleracidén de dicho drgano de mando,
para de este modo producir un desplazamiento correspondien
te de un elemento de entrada de dichos medios de control,
dependiente de la mencionada aceleracidn de dicho elemento

de salida.
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4% - Perfeccionamientos en sistemas de control
para objetos mbviles accionados mecAnicamente, que inclu-
yen un sistema para resular la posicidn, seszin lo especi-
ficado en la reivindicacidn 2 o 3, en el que los medios
para tranamitir fuerza desde el elemento de salida de los
medios respondientes al desplazamiento, al elemento de en-
trada de los medlos de control, comprenden un disco monta-
do rotativamente, cuya inercia y/o la de frenos dependien-
tes de la velocidad asociados con él, producen una fuerza
dependiente de la segunda y/o primera derivada, con res-
pecto al tiempo, del desplazamiento de dicho érganoc de sa-
lidae.

5¢ - Perfeccionémientos en sistemas de control
para objetos mdéviles, accionados mecdnicamente, que inclu-
yen un sistema para regular la posicidn, gseglin lo especifi
cado en la reivindicacidén 1, o 2, o 3, o 4, en el gque los
medios de conirol, dependen de desplazamiento de un punto ds
una pelanca flotante, otro de los puntos de la cual esta
acoplado con los medios respondientes al desplazamiento,
para :ecibir un desplazamiento dependiente del desplazamien
to entre el objeto mbévil y el Srganc de mando, y un tercer
punto de la cual estd acoplado con el elemento de salida
de los medios respondientes al desplazamiento para recibir
un desplazamiento dependiente del gzrado de cambio del des-
plazamiento y/o velocidad de dicho elemento de salida.

6¢ - Perfeccionamientos en sistemas de control
para objetos mdviles accionados mecénicemente, que inclu-
yen un sistema para regular la posicidn, segin lo especi~
ficado en cualquiera de las reivindicaciones.anteriores,

en el que los medios de control comprenden un servo-meca-
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nismo de flido a presidn que incluye un pistéi acoplado
con medios que regulan la operacidn del equipo motor y
uns valvula de control acoplade con los medios respondien
tes al desplazamientc, para recibir un desplazamiento, de
acuerdo con el desplazamiento entre el objeto mdévil y el
drgeno de mando y con una o mids derlivadas de dichos des-
plazamiento, con respecto al tiempo, de acuerdo con cual-
gqulera de las relvindicaciones anteriores.

7% = Perfeccionamientos en sistemas de control
para objetos mdéviles accionados mecédnicamente, que inclu-
yen un sistema para regular la posicidn, segln lo especi=-
ficado en cualquiera de lag reivindicaciones anteriores,
en 2l que los medios respondientes al desplazamiento, in-
cluyen medios para amplificar el movimiento de éllos ob-
tenido y aplicedo a los medios de control.

8¢ = Perfeccionamientos en sistemas de control
para obJetoswméviles accionados mecanicemente, que inclu-
yen un sistema para regular la posicidn, segin lo especi-
ficado en cualquiera de laa reivindicaciones anteriores,
en el que los medlos respondientes al d esplazamiento, in-
cluyen un medio amplificador que consiste en un servo-
mecanlsmo del tipo correspondients, a bagse de fllido a
presidn, en el que el fliido a presidn se prepara para pro
ducir el desplazamiento de un piston, proporcional o corresg
pondientemente al desplazamlento de una valvula de control
de dicho servo-sistema, vdlvula de control que esté acopla
da con un elemento cuyo desplagamiento responde al despla-~
zemiento entre el objeto mdvil y el Srmanc de control.

92 - Perfeccicnamientos en sistemas de control

para objetos mdviles accionados mecanicemente, que inclu-
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yen un sistema para regular la posicién, segiin lo espsci-
ficado en la reivindicacidén 8, en el que la valvula de
control del servo-gisteme a base de fliiido a presidn esté
acoplada con medios diferencialmente respondientes a la
posicibén del piston de dicho servo-gistema a base de £1lai-
do a presidén, y 2 la del elemento cuyo desplazamiento de-
pende del desplazamiento entre el objeto mdyil y el dérgano
de mando.

102 - Perfeccionamientos en sistemas de control
para objetos mdviles accionsdos mecAnicamente, que inclu-
yen un sistema para regular la posicidn, seglin lo especi=-
ficadd en cualgquiera de las relvindicaciones anteriores,en
el que el medio de control regula la velocidad del objeto
mévil de acuerdo con el desplazamiento de un Srgano de man
do de dicho medio de control.

1l¢ - Perfeccionamientos en sistemas de control
para objetos méviles accionados mecénicamente, que inclu-
yen un sistema para regular la posicidn, seglin lo especi-
ficado en la rei¥indicacidén 10, en el que el medio de con-
trol regula la velocidad del érgano de mando de dicho me-
dio para hacer que dicha velocidad incluya componentes de-
pendientes del desplazamientsc del objeto mbévil con respec-
to al brgano de control y una o més derivadas de dicho deg
Plazamiento, con regpecto al tiempo.

122 - Perfeccionamientos en sistemas de control
para objetos méviles accionados mecénicamente, que incluyen
un sistema para resular la posicidn, segin lo especificado
en la revindicacidn 10 u 11, en combinacidén con un equipo
motor acoplado con el objeto mévil por medio de una trans-

misidén de velocldad variable, cuya velocidad pusde ajustar
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se por los medios de control citados en la reivindicacidn

anterior.

132 -~ Perfeccionamisntos en sistemas de control
para objetOs.méviles accli onados mecénicamente, que inclu-
yen un sistema para regular la posicidn, segin lo especi-
ficado en la reivindicaecidn 12, en el que la transmisidn
de velocidad variable comprende un motor hidrdulico y un
manantial de fl0ido a presidn para el mismo, con medios
para regular la proporcidn de suministro de £14ido 8l mo-
tor citado, desde dicho manantial, de acuerdo con la ac-
tuacién de los medios de control.

142 - Perfeccionamientos en sistemas de control
pars objetos4m6viles accionados mecéAnicamente, que inclu-
yen un sistema para regular la posicidn, sezin lo especi-
ficado en cualquiera de las reivindicaciones anteriores,
en el que los medios respondientes al desplazamiento com-
prenden dispositivos eléetricos dotados de elementos md~-
viles acoplados, respectivamente, con el objeto mbvil y
8l 46rgano de mando y conectados en circuito con medios
eléctricamente respondientes que producen un desplazamien
to de un elementd de los mismos, de acuerdo con el despla
zaniento relativo entre los dos elementos cltados.

15¢ - Perfeccionamientos en sistemas de control
para objetosAméviles accionados mecéniceamente, que inclu-
yen un sigtema para regular la posicidn, segln lo especi-
ficado en la reivindicacidn 14, en el que los medios res-
pondientes al desplazamiento, comprenden un sistema selsyn
que tiens un par de digpositivos selsyn con sus rotores
acoplados, respectivamente, con el objeto mdévil y con el

érgano de mando, y un tercer dispositivo selsyn com arro-
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llemientos rotor y stator conectados con arrollamientos

de los dos primeros dispositivos selsyn citados, para
producir el desplazamiento del rotor de dicho tercer dis-
positivo selsyn, de acuerdo con el degplazamiento relati=-
ve entre los rotores de los dos primeros dispositivos
s6élsyn mencionados.

16¢ - Perfeccionamientos en sistemas éde control
para objetos ﬁéviles accionados mecéanicamente, que inclu-
yen un sistema para regular la posicidn, segin lo especi-
ficado en la reivindicacidén 14, en el que los medios elég
tricamente respondisntes comprenden un relevador 4e bobi-
na mdvil preparado para recibir una corriente resultante
dependiente del desplazamiento angular entre log disposi-
tivos eléctricos acoplados, respectivamente, con el objeto
mévil y con el drgano de mando.

17¢ -~ Perfeccionamientos en sistemas de control
para objetos méviles accionados mecdnicamente, que inclu-
yen un sistema para regular la posicidn, seglin lo especi-
ficado en la reivindicacidn 16, en el que los medios res-
pondientes al desplazamiento comprenden dos méquinas sel-
syn cuyos rotores estdn respectivamente acoplados con el
organo de mando y el objeto mdvil; una bobina monofésica
de un elemento de una de dichas miquinas esté conectada,
O preparada para conectarse, con un manantial de corriente
alterna monofésica y el otro elemento de dicha méquina tie
ne una bobina de tipo polifasico interconectada con una bg
bine andloga de un elemento de la otra de dichas maquinas
selsyn, cuyo otro elemento esgtd provisto de una bobina mo-
nofédsica conectada en un circuito de salida para aplicar a

ésta una tensidn alterna cuya amplitud, con respecto a di-
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che alimentacidn alterna, depende en sentido y magnitud

del desplazamiento entre los dos rotores selsyn, y la
bobina relevadora mdévil estd preparada para recibir una
corriente dependisnte en sentido y magnitud de la anplie
tud de dicha tensidén de salide, para producir una fuerza
dependiente de dicha amplitud en sentido y magnitud,

182 - Perfeccionamientos en sistemas de control
pare obJetos-méviles accionados mecénicemente, que inclu-
yen un sistema para regular la posicidn, segin lo especi-
ficado en la reivindicacidén 17, en el que los medios res-
pondientes al desplazeamiento, estédn dispuestos de acuerdo
con la Memoria de la Solicitud n® 4.93%2 de 1941;

198 = Perfeccionamientos en sistemas de control
Para ohjetOs‘méviles accionados mecénicamente, que inclu-
yen un sistema para regular la posicidn, de la indole des-
crita, en el que los medios respondientes al desplazamien=-
to estan acoplados con medios de control para regular el
funcionamiento del equipo motor para el objeto mdvil,por
medio de la introduccidn en el movimiento de un elemento
de dichos medios de control, de una componente dependien
te de una o mids derivadas, con respecto al tiempo, del
desplazamiento de un elemento de sslids de dichos medios
respondientes al desplazamiento, ademés de una componente
dependiente de dicho desplazamiento, medios de acoplamien
to dispuestos y adaptados para funcionar précticamente,
tal como se ha descrito con referencia a la fig. 1 o a la
fig. 2 de los dibujos adjuntos.

208 - Perfeccionamientos en sistemas de control

para objetos méviles accionados mecénicamente, que inclu-

yen un sistema para regular la posicidn, seglin lo especi-
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ficado en cualquiera de las reivindicaciones anteriores,
en el que ge dispone un servo-mecanismo de fliido a pre-
8idn asociado con los medios respondientes al desplaza-
miento, dispuesto y preparado para funcionar practicamen-
te, tal como se ha descrito con referencias a la figure 1
de los dibujos adjuntos. '

212 - Paerfeccionamientos en sistemas de control
para obJetoa'méviles accionados mecanicamente, que inclu=-
yen un sisteme para regular la posicidn, que comprenden
medios respondientes al desplazamiento, un servo-mecanis-
mo'de flGido a presidén para amplificar los movimientos de
un elemento de salida de dichos mediocs respondientes al

degplazamiento, medios para regular el funcionamiento de

" un equipo motor para impulsar el objeto mdvil, y medilos

para regular dichos medios de control, en respuesta al mo
vimiento de dichos medios amplificadorses respondientes al
desplazamiento entre el objeto mévil y el Grganc de mando,
todo dispuesto y preparesdo para funcionar en combinacidn
entre si{, précticamente tal como ge ha descrito con refe-
rencla a la filgura, 1, figura 3 o figura 2 de los dibujos
adjuntos.

222 - Perfecclonamientos en sistemas de control
para objetos mdviles eccionados mecdnicamente; tal y como
queda substancielmente descrito en le presente Memoria y
representado en los dibujos gue se acompafan.

Este Memoria consta de veintinueve hojas escri-
tag a mAdquina por una sola cara.

Madrid, T de Junio de 1947

METROPOLITAN-VICKERS ELECTRICAL COIMPANY LIMITED

Y VICKERS-ARMSTRONG LIgITED.£ﬁ!B
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