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- PATENTE DE INVENCION

H.L. 2910. C.E. N2 6743 of 1943.

MEMORTIA DESCRIPTIVA
gobre:
"Perfeccionamientos en sistemas de control para

“objetos méviles msccionados mecdnicamente.

Solicitantes: METROPOLITAN VICKERS ELECTRICAL COMPANY LIMITED
Yy VICKERS ARMSTRONGS LIMITED, domiciliados

respectivamente en: Number One, Kingsway,
Y Vickers House, Broadway, Westminster,

ambos en londres, Inglaterra,

Le. presente invencidn se refiere a sgistemas de
control para objetos méviles accionados mecdnicamente , de
le clase en que para mentener el objeto mévil en alineacidén
u otre posicién deseada en relecién con un 6rgano de control
se disponen érganos correspondientes a los desplazamientos
del érgeno de control y objeto mévil para controlar el
funcionamiento de un equipo motor que accione el objeto
mévil de modo que se aplique al Yltimo par motor en la
direceidén que mmevan dicho objeto en una posicidédn de
alineacidén o correspondenciec con el érgeno de control.

La invencidén se refiere mds especialmente a sistemss de
control de la clase antedicha en los que el equipo motor

comprende un motor hidrdulico y el dispositivo de
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control accione el suministro de lfquido de funcio-
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namiento para dicho motor, de acuerdo con la desalinee-
cidén del objeto mévil desde su posicidn correspondiente
a la del 6rgand de control de modo gque el motor produszce
un par motor direcfo para reducir dicho desplazamiento
a cero, Por conveniencia en la descripcidn del invento,
la desalineacidn del objeto mévil de su posicidn gue
corresponde con la del drgano de control, se denominard
de aqui en adelente, la desalineacidn del objeto mévil
con respecto al érgeno de control y en algunos casos
sencillamente la “desalineacidén", Asi pues, el 4rgano
de control puede ir dispuesto para gobernar la propor-
cién a que el 1liquido de funcionamiento a presidn se
suninistra a dicho motor, de modo que este 1ltimo
moverd el objeto mévil a una velocidad que dependerd

de dicha desalineacidn.

Como es bien sabido &lstemas de control de
posicidn para accionar objetos‘méviles de la clase
anteriormente citada, en los gque el funcionamiento del
equipo motor —-depende solamente de la desalineacidn del
objeto mévil con respecto a su posicidén que corresponde
en cualquier tiempo con la del drgano de control,
serd inestable, es decir, el sistema estd expuesto a
oscilacidén del objeto mévil alrededor de la posicidn
requerida del mismo, y en muchos casos esta tendencia
a la oscilacién puede sostenerse por si. Semejante
tendencia a la oscilacidn por parte. del objeto mévil,
ya sea auto-sustentada o tan solo ligeramenﬁe amortiguada
tiene tendencia a ocurrir especialmente, cuando se precisa
que el sistema haga efectuar movimientos rédpidos al objeto
mévil en relacidn con movimientos rdpidos del Srgano de
control.

Ia invencidén tiene por objeto establecer unos

dispositivos convenientes en un sistema de control de



la clase que queda especificada anteriormente en sl

que se obtiene la estabilizacidn contra la oscilacidén
50. de Jlos objetos mdvileé, mientras que todavia se obtenga

respuesta rdpida del objeto mévil a los movimientos

del drgano de control.

Pars obtener un funcionamiento estable de los

sistemas de control de posicidn de la clase antes referida,

55. el dispositivo de control, puede como es sabido, ir
establecidn’ - de modo que dependa en funcionamiento no
solambrte del desplazamiento relativo entre el objeto
mévil y la posicidn del mismo que corresponde con la
posicidn del drgano de control, sino tambien en algun

60. modo de la velocidad del objeto mévil, de modo que &l
dispositivo de control introducird en el par motor gue
se cogunica a dicho objeto, un componente que depende de
dicha velocided y opondré la dltima a amortiguar le
oscilacidn del objeto m6vil. Convenientemente, para

65, que el objeto mévil pueda seguir prontamente movimientos
rdpidos del drgano de control, dicho componente de fuerza
puede obligdrsele a que dependa de la velocidad relativa,
es decir, de la diferencia algebraics entre las veloci-'
dades del objeto mdvil y del Srgano de control.

T0. , Segun la presente invencidn, en un sistems de
control de la clase anteriormente citada, sé establecen
dispositivoe con relacién a la presién de fluido aplicada
al expresado motor y vdn acopiados por medlo de un tubo
amortiguador o dispositivo equivalente que transmite

75. una fuerza que aumenta con la propdércidén de cambio de '
_desplazamiento de dichos dispositivos de presidn relativa,
con un elemento mévil de dichos dispositivos de control
que determinen la proporcién de suministro de liguido
al motor de modo que se sobreponga en la relacidn de

8o. dichos dispositivos de control a la desalineacidn entre

el objeto mévil y el drgeno de control uns relacidn



que dependa de dicha presidn en la proporcidén de cambio
del mismo y que actde en direccidn a cambios opuestos en
dicha presidn .

85. : Con la disposicidn seguh la presente invencidn,
la estabilizacidn del sistema de contrbl se perfécciona
haciendo que el funcioﬁamiento'del motor hidrdulico
dependa del segundo tiempo derivado del desplazamiento
del objeto mévil desde une posicidén dada. De este modo,

9. la presidn aplicada al motor hidrdulico es la representa~-
tiva de la fuerza aplicade por dicho motor al objeto
mévil y es por consiguiente una medida de aceleracidn
de dicho objeto en un momento especial. Usualmente en
los sistemas de control de la clase antedicha el motor

95.  hidrdulico se dispone de modo que la fuergza disponible del
mismo serd lo suficientemente grande para efectuar acele-
raciones del objeto mdﬁil, requiriéndose fuerzas que son
comparables y ﬁueden ser considerablemente mayores que
la fuerze necesaria para vencer la resistencia friccional

100. asociade con el movimiento del objeto mévil. Se requie-
ren semejantes condiciones pera que el objeto mévil
pueda pratamente seguir movimientos rdpidos del dérgano de
control. La fuerza desarrollada por el motor puede por
consiguiente, considererse como aproximedamente propor-

105, cional a'la‘aceleracidn‘y puesto gque dicha fuerza es pro-
porcional o précticamente proporcional a la presién del
lfquido que pesa a travéds del motor, dicha presidn puede
considerarse como aproximadamente proporcional a la citada
aceleracidn , y porello operacidn eficaz de los disposi-

110. tivos de control de acuerdo con el segundo tiempo derivado
del desplazamiento del objeto mdévil desde una posicidn
deda del mismo.

Puesto gque el funcionamiento del dispositivo de
control en felacién con la presidn y a través del motor

115, hidrdulico depende de la fuerza producida por el “-tubo
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amortiguador o0 dispositivo equivalente, dicho funciona~
miento del dispositivo de control variard cpn la propor-
cidén de cambio de dicha presién, conteniendo un componente
que>depende de dicha relacidén de cambio de presién , y
de este modo, depende del tercer tiempo derivado del
desplazamiento del objeto mévil, cuyo componente viene
siendo progresivamente menor eﬁ relacidn con el componemte
que depende directamente de dicha presidn a medida que la
reiacidn de cambio de esta Yltima aumenta., lLa acumla-
cién relativa del dispositivo de control para valores
inferiores de aceleracidén del objeto mévil incluird por
consiguiente componentes de acuerdo con el segundo y
tercer tiempos derivados del desplazamiento del objeto
mévil, mientras que para aceleraciones mds elevadas de
dicho objeto el amortiguador o dispositivo equivalente
llega ser ineficaz para modificar la relacidén superpuesta
de dicho dispositivo de control, es decir, el elemento
mévil del Yltimo se desplazard directamente de acuerdo
con el desplazamiento de los dispositivos de presidén
relativa de modo que dicho tercer tiempo derivado desapa-
recerd. Puesto que los dispositivos de presidn relativas
estdn dispuestos para accionar dicho elemento mévil
del 6rgano de control en la direccidn de ajuste del
suministro de lIquido al motor en sentido opuesto al
ajuste efectuado por los dispositivos de desplazamiento
relativo, dichos dispositivos de presién relativa en
unidén del esmortiguador o dispositivo equivalente,acciona-
ré al limite de la relacidn de cambio de fuerza que se
aplique al objeto mévil perfeccionando por ello la
estabilidad del funcionamiento y reduciendo ademéds el
desgagte mecénieo? rotura del motor hidrdulico y
transmisidn desde este Yltimo al objeto mévil.

Los dlspositivos de control irdn dispuestos
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usualmente de modo que se introduce en la relacidén de
dichos drganos de control un components que depende de la
velocidad del objeto mdvil y preferentemente los disposi-
tivos correspondientes a la desalineacidn del objeto
mévil con respecto al drgano de control vdn dispuestos de
modo que introduzcan en el drgano de control corres-
pondiente un componente que dependa de la relacién del
cambioc de dicha desalineacidén o velocidad relativa entre

el objeto mévil y el 6rgano de control segun queda

“anteriormente expresado,

Segun otra caracteristica més del invento, la rela-
cidn de los drganos del control de acuerdo con la veloci-
dad del objeto mévil se obtiene estableciendo unos disposi-
tivos mediante los cuales la relacidén superpuesta de los .. :
expresados medios de control es conjuntamente dependiente
de ia presidén aplicada al motor, como gqueda expresado
anteriormente, y del engaste del dispositivo de control
que determina la proporcién de suministro de liquido al
expresado motor, yendo dispuestos unos medios dependientes
de la serie de dichos dispositivos de control para efectuar
otros movimientos superpuestos del elemento mévil de
dichos dispositivos de control o establecer de otro modo
un control superpuesto de dicha relacidn a travégle un
dispositivo amortiguador o su equivalente que produzca
ung fuerza dependiente del grado de cambio de desplazamien-
to de dichos dispositivos de control de modo que estard
superpuesto al desplazamiento de dicho elemento mdévil de
acuerdo con la desalineacidén entre el objeto mévil y
el érgano de control ¥ la proporcidn de cembio de acelers-
cidén del objeto mévil, como queda expresado anteriormente,
un componente, que siendo depeniiente del cambio de propor-
cidén de suministro de liquido al motor, es dependiente de 1la

proporcidén o grado de camblo de velocidad del ¥ltimo o

segundo tiempo derivado de dicho desplazamiento y en
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direccidn que se pponge sl cambio de dicha velocidad.

Convenientemente,podrd emplearse un solo dispositivo
amortiguador o su'eqﬁivalente, que tengs sus slementos
cooperantes acoplados respectivamente con el citado elemento
mévil de los dispositivos de control y con el elemento de
sélida de un mecanismo totalizador que tenga elementos de
entradae écopbados respectivamente con los dispositivos

de presidn relativa y logfispositivos que determinan la
proporcidn de suministro de ligquido al motor. Los disposi-
tivos Ultimamente mencionados, pueden accionarsé\por ejemFA
plo, por medio del émbolo de un dispositivo servo-motor |
de aceite u otro fluildo, cuya vdlvula de control vd
acoplada o forma el elemehto .mévil de que queda hecha
referencia. ' |

Se comprenderd gque la invencidén establece un

gsistema de control de la clase en que se obtiene una
elimentacidén de retroceso de una cantidad controlada,del
dispositivo que funciona de acuerdo con el movimiento del
objeto mévil y aplicada a una cantidad controlade preceden—
te én el sistems, dependiendo la cantidad controleda de

la slimentacidn en retroceso .del segundo y tercer tiempos
derivados del désPlazamiento del objeto mévil con la
megnitud relativa del componente de dicha cantidad contro-
lada de la alimentacidn de retroceso que depende del
expresado segundo tiempo derivado, variando com el grado

de . cambio del desplazamiento del objeto mévil., Cuando

la relacidén superpuesta de los dispositivos de control

‘depende tambien de la proporcidén de suministro de liguido

al motor hidrdulico como se ha expresado anteriormente, .
le cantidad controlada de alimentacidén en retroceso,
depende tambien, debido a su variacidn de acuerdo con
la expresada proporcidén de suministro de liguido,del
primer tiempo derivado del desplazamiento y tambien

del segundo tiempo derivado de dicho desplazamiento debido
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al dispositivo de inercia o elemento equivalente con lé
mggnitud rolative del otro componente de la relacién
debido al segundo tiempo derivado, veriando con la
proporcidén o grado de cambio de velocidad del objeto mévil.

La alimentacidén en retroceso es de la clase
supresiva, es decir, lam disposicidn es tal que la reac-
cidén acumilada de los éispositivos de control debids ails
presidén de los medios dependientes o a la citada presién
de los medios dependientes en unidn de la relacién de los
dispositivos que determinan el grado o porqién de suminié—
tro de 1fquido al motor, tiende a reducir el suministro
de lfquido al motor. Ia cantided controlada de la
alimentacidn en retroceso, tiende por consiguiente, a
impedir que la oscilacién del objeto mdvil llegue a
ser progresivamente mas eficaz por el aumento de frecuen—
cias de oscilacidn del referido objetos

En la ejecucidn prdctica de la invencidn los
pedios dependientes del desplazamiento del objeto
mévil con respecto al drgano de control se disponen
preferentemente de modo que introduzcan en la relacidn
de los dispositivos de control un componente que dependa
del grado de cambio de dicha desalineacidn o desplazamien-
to 0 de la velocidad relativa entre el objeto mévil y
el drgano de control pero, en algunas asplicaciones de
la disposicidén con erreglo al invento, en las gue se
establece una alimentacidén en retroceso, de acuerdo tam-
bien con le proporcidén de suministro de lf{guido sl motor
hidrdulico, los medios dependientes del desplazamiento
podrdn depender solamente de dicha desalineacidn o
desplazamiento,

Para expresarlo mds detalladamente,en la digpo-
sicidén segun este invento, los dispositivos dependientes

de la presidn conectados con los dos lados del motor
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hidrdulico, y adaptados de modo que produzcan despla-
zamientos de un elemento de salida de dichos dispositivos
dependientes de la presidn , en relacidn con esta Yltima
a través del motor, van acoplados con los elementos de
control de dispositivos que determinan la velocidad del
motor & través o por medio de un aparato amortiguador

u érgano equivalente que produce una fuerza que varia
con la veloclidad de movimiento de la misma, y dicho
dispositivo v4 acoplado a un elemento de entrada de un
dispositivo totalizador, cuyo otro elemento de entrada
véd conectado con el dispositivo dependiente agl despla~-
zamiento y un elemento totalizador del mismo v4 acoplado,
directamente o de otro modo, al dispositivo de control
que determina la proporcidn de suministro de lfquido

al motor. Convenientemente dicho aparato totaliéador
puede comprender une palenca de inmersidén segun dos
disposiciones especificas de la invencidn que se descri-
birdn detalladamente a continuacidn,por vie de ejemplo
golanente,

Dicho primér elemento de entrada puede ir dispues-
to para recibir, & través del mencionado dispositivo
anmortiguador u drgano semejante, el movimiento de
salida de otro aparato totalizador, yendo sus elementos de
entrada acoplados respectivamente a los dispositivos de-
pendientes de la presidn y a los dispositivos que gobier-
nen la proporcidn de suministro de lfquido al motor, como
queda expresado anteriormente. B

El motor hidrdulico puede ir conectado a uns
fuente asdecuads de fluido de presidn constante de descar-
ga variable 8 través de uns vdlvula de paso de modo
que la proporcién de suministro de fluido al motor, y-
por consiguiente, la velocidad de este Udltimo, dependerd
de la apertura de dicha vdlvula, o bien dicho motor podrd

ir conectado a una bomba de descarga variable, cuya salida
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esté controlada de cualquier modo adecuado por un drganc

de control que reemplaze la vdlvula de control de gue queda
hecho mérito. Por ejempio, la proporcidn de transmisidn

de velocidad variable conocida por>engranaje tipo "VBGr

es de esta Ultime clase, estando controlada ia deécarga

de la bomba por la inclinacidn de una placa motriz que

la acciona, ‘

En la ejecucidn del invento, los dispositivos
dependientes del desplazamiento del objeto mdévil
coh respecto al érgano de control pueden ser de cual-
quier clase adecuads e ir dispuestos ademds de modo
que se deriven ya sea ¢d@l desplazamiento del objeto
mévil y dérgano de control o directamente de las veloci-
dades del objeto mdévil y drgano de control,gobernando
una cantided controlada el movimiento del objeto mévil
dependiente de uno o mds tiempos derivados del despla-
zamiento del objeto mévil con respecto al drgeno de control.
Dichos medios dependientes del desplazamiento podrdn ir
dispuestos por lo general de modo que incluyan en el
funcionamiento del equipo motor una cantidad controlada
dependiente del primer tiempo derivado de la expresada
desalineacidén entre el objeto mévil y el érgano de control,
pero en algunos casos puede producir una accidén de
control dependiénte tan solo de la expresada desalineacidén
como se ha explicado anteriormente, )

Pare que la invéncidn pueda comprenderse con
facilidad se describirdn a contimmacidén , y por via de
ejemplo dos disposiciones de la misma, con referencia a
los dibujos que se acompaiian, siendo las dos figuras de
los dibujos diagramas gque representan,respectivamente,
las dos wdisposiciones., Los mismos mimeros de referencia
indicen partes similares en las dos figuras.

En estas disposiciones de la invencidén,los medios

dependientes del desplazamiento,pueden ser de cualguier
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clese apropiade, pero en las descripeldn siguiente se suandré

que consisten en un sistema eléctrico incluyendo aparatos de la
c;ase Selsyn,que determinan la excitacidn de un dispositivo rele-
vador de bobina ®mévil, que vd€ representado esquemdticamente en

1 en los dibujos que se acompafian,y que es similar al que Se dese.
cribe con referencia a la fig. 2 de la solicitud de patente espa-
fiona ne 178.367.

Haciendo primero referencia a la fig. l,el motor hi-
dfdulico repfesentado esquemdticamente en 2 se ha supuesto que es
de la clase giratoria pero ruede consistir en un sencillo ariete
hidrdulico. Este motor es de tipo reversible dispuesto de
modo que obligue a moverse al objeto mévil (que no v4 repre-—
sentado) en une o en ofra direccidn segun la direccidn en que
se anlique la presidn de funcionemiento entre dos lumbreras
3 ¥ 4 del motor., Dichas lumbreras vén conectadas por unos
conductos 5 y 6 a una bomba de descarga variable 7
dispuesta de modo que circule liquido de funcionamiento
por el motor hidrdulico 2 en una u otra direccidn entre
las lumbreres 3 y 4 y en una pronorcidn determinade vor
un érgano de control 8 de modo que la velocidad & que
el motor hidrdulico funciona serd proporcional al
desplazamiento de dicho drgano de control 8 desde su
posicidén representada,en una u otre direccidén., El
motor hidrdulico y la bomba 7, pueden,por ejemplo, com-
prender, convenientemente una transmisidén hidrdulica
estableciendo una relaci&n de velocidad infinitamente
variable entre el dispositivo que acciona la bomba 7
¥ el motor 2 en la forma conocida del engranaje o

acoplamiento VSG en el gue la descargea de la bombs 7

~ estd controlada por la inclinacidén de una placa motriz,siendo

la inclinacidén de esta placa motriz, proporcional
al desplazamiento del érgano de control 8.
La vdlvula de control 8 se acciona por medio de

un dispositivo servomotor de presidnvfluida auxiliar
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gque v4 acoplado a un émbolo 9 de dicho dispdsitiV‘,
émbolo que es mdvil_dentro de un c¢ilindro de doble
funcionamiento 10 que tiene sus dos extremos unidos a
unas lumbreras centrales 11 y 12 de una vdlvulae de
control auxiliar 13 que lleva una lumbrera de admisidn
14, la cual, mediante un conducto representado parcial-
mente en 15 vd unido a una fuente de alimentacién (que
no véd representada en el dibujo) de lfgquido de accio-
namiento a presién. En le posicidn ilustrads del
érgano mdévil 16 de la vdlvula de control auxiliar 13 el
paso de lfguido al cilindro 10 es obstruido,pero puede
suministrarse lfquido a presidén por el lado derecho o
izquierdo del émbolo 9 mediante movimiento del érgano
de védlvula 16 a la derecha o a la izquierda de su posicién
central ilustrada,permitiendo tembien la vZ£lvula la
descarge de fluido desde el otro lado del émbolo por
retorno a dicha fuente.

El :gradc de movimiento del émbolo 9 Yy con &1
del dérgano de control 8,'dependeré por consiguiente
en direccidn y velocidad,del sentido y extensidn del
desplazamiento de la vdlvula 16 desde su posicién central
representada.

Bl érgano 16 de la védlvula de control auxiliar
vd unido de la manera que se dgscribiré detalladamente
mds adelente, al dispositivo relevador de bobina mévil 1
de modo que reciba un desplazamiento que dependerd de la
desalineacidén entre el objeto mdvil y el Srgano de controlk
segun se describe en la solicitud de patente espafiola
ne 178,367 y eonvenientemente por el circuito eléctrico
representado en la fig. 1 de la citade solicitud, de
modo que dieho desplazamiento incluye tambien un
componente‘que depende del primer tiempo derivado de la
expresade desalineacidén, es decir, de la velocidad

relativa entre el objeto mévil y el Srgano de control,
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El desplazamiento del drgano 16 de la vdlivula de control
auxiliar se modifica como queda dicho anteriormente,por
el dispositivo especial de que queda hecha referencia,
pero debe hacerse conster que con el sistema descrito

la vdlvula de control auxiliar funcionard obligando a
moverse el servo-émbolo 9 en una u otra direccidn & unsa
velocidad y en une direccidn que dependerd de la extensidn
y sentido del desplazamlento entre el objeto mévil y el
érgano de control o mds particularmente,dependiente de

la magnitud y sentido de una cantidad controlada gue
comprende la suma de los componentes dependientes respecti-

vamente de la desalineacidn y del grado de cambio de dicho

vdesplazamiénto, como se describe detalladamente en la

solicitud de patente espafiola ne 178.367 antes citada,

Fl movimiento del servo-émbolo 9 de este modo,
obligard, regulando la colocacidén del drgano 8 a un cambio
correspondiente en la velocidad del objeto mévil que hasta
el desplazamiento de dicho érgano 8 desde su posicidn
central llegue =z ser justamente lo suficiente en una u
otra direccidn, para producir el movimiento del objeto
mévil a la misma velocidad, o0 & una véloéidad gque corres-—
ponda a la velocidad del drgano de control, o con un
desplazamiento prdcticamente cero, de modo que tienda &
hacer volvér a la vdlvula de control auxiliar 16 a su
posicién central representada cuando la velocidad del
objeto mévil corresponda con la del dSrgano de control y
con el desplaéamiento reducido a cero.

El dispositivo estabilizador segun la invencidn
y con arreglo a la disposicidn representada en la fig. 1,
comprende un par de émbolos auxiliares 17 y 18 que
trabajan dentro de los respectiveos cilindros 19 y 20
unidos por medio de tuberias 21 y 22 a las lumbreras 3 y 4
respectivamente del motor hidrdulico. Los émbolos 17 y 18

vén unidos con movimiento giratorio en un punto intermedio
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23 de la palanca 24 que lleva une articulacidn en 25
funcionando los dos émbolos en oposicidn unc de otro

en la citada palanca,con 1lo cual la presidn resultante
derivada de los dos émbolos y aplicada a la palanca 24
depende de la diferencia de presidn que existe entre

las lumbreras 3 y 4 del motor y por consiguiente, y
segun ha quedado explicado anteriormente, representativa
de la fuerza aplicadas al objeto mévil por el motor
hidrdulico. La palance 24 lleva un dispositivo compreébr
de muelles 26 que tuerce dicha palanca a su posicidén
central representada. El extremo libre de la palanca

24 vé conectade'por medio de una biela 27 y un disposi-
tivo amortiguador 28 a una palance mévil 29 gque se
inclina por un dispositivo de muelle 30 a su posicién
central representada y el otro extremo de esta palanca
vd unido por una articulacién 31 al dispositivo
relevador de bobina mévil 1. Un punto intermedio 32

de la expresada palanca m6v11>29 véd conectado por medio
de una articulacidn 33 con el drgano mdvil 16 de la
védlvula de control auxiliar,

ILa disposicidn es tal que un eumento en la
presién del motor hidrdulico tenderd a cerrar la védlvula
de control auxiliar 16, Por ejemplo, suponiendo que en:
correspondencia con el movimiento relativo entre el
objeto mévil y el &rgano de control el dispositivo de
bobina mévil 1; se ha excitado pars mover la articule-
cién 31 hacia la derecha en la fig. 1, la vdlvula de
control auxilier se abrird para dejar pasar fluido desde
el conducto 15 a través de la lumbrera 11 al lado derecho
del émbolo 9 que, en consecuencia, moverd el dérgano
de control 8 a la izquierda, y este movimiento obligerd
al fluido a circular por el motor desde la lumbrera

3 a la lumbrera 4, Siendo la presidn f? la lumbrera 3

mayor que en la lumbrera 4, el émbolo/desplazard
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- la palanca 24 en direccidn a las agujas del reloj y a

través del amortiguador efectuard un desplazamiento hacia
la izquierde del dibujo del extremo superior"de la palance.
mévil 29, desplazamiento que tenderd. a cerrar de nuevo

la vdlvula de control 16,

Esta disposicidén estd ajustade de tal modo que
en una condicidén dada de désplazémiento cero la védlvula
de control euxiliar ocupard su posicidén central represen-
tada. Al poner en prédctica esta disposicidn , cuando él
dispositivo relevador de bobina mdévil 1 estd excitado
en correspondencia con el desplazamiento entre el objeto
mévil y el 6rgano de oontrol, el movimiento resultante
de la biela 31 producird el movimiento del punto 32 de
la palanca mévil 29 pars abrir la vdlvula de control
guxiliar 16 para que ajuste la colocacidén del drgano de
control 8 en la manera deseada pars éorregir el despla-
zamiento,aplicdndose presidn al servo-émbolo 9 para ajustar
la colocacidén del dérgano de control antedicho. la presidn
entre las lumbreras 3 y 4 del motor aplicard presidn
en una u otra direccidén sl punto 23 de la palanca 24
como se indica anteriormente, de modo que dicha palanca
se desviard hacia el dispositivo de muelle 26 y esta
desviacidén serd proporcional en cantidad a la citada
diferencia de presidn y, por consiguiente, proporcional
tambien a la fuerza gplicada al objeto mévil.

El dispositivo amortiguador 28 estd ajustado de
modo que transmita movimientos apreciables desde la palanca
24 8 la palanca 29 por grados de cambio de dicha diferencia
de presidn que corresponden con las aceleraciones
correspondientes en la velocidad deseada del objeto mévil
al cambio en posicidén y velocidad del drgano de control
¥ para semejantes grados de cagbio de presidn el disposi-
tivo amortiguedor transmitird al extremo superior de la

palanca 29 une fuerza que depende del desplazamiento
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de la palanca 24 y que depende tambien en parte del grado
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de cambio de dicho desplazamiento.

490. Consecuentemente, se sobrepondrd en la abertura
de la vdlvula de control auxilier 13 por el dispositivo
relevador de bobina mévil, un movimiento dependiente
del segundo y tercero tiempo derivados del desplazamien-
to del objeto mdvil. Para grados mds elevados de cambio

495, de presidn en el motor hidrdulico, el esmortiguador 28
transmitird movimiento rigidamente desde la pealanca
24 al extremo superior de la palanca mdvil 29 de mad
qué dicho movimiento superpuesto contendrd solamente el
segundo tiempo derivado del desplazamiento del objeto

500. mévil. De este modo se efectda la estebilizacidn del
funcionamiento del sistema de control en la forme que
queda descrita anteriormente.

Se comprenderd que en lugar del dispositivo
28 podrén adoptarse cualesguiera otros dispositivos adecua-
505, dos para transmitir una fuerza qué varie con la velocidad
de movimiento entre dos partes cooperantes de dicho
dispositivo,cuyas partes védn acopladas respectivamente
con la palanca 24 y con el extremo superior de la palan-
ca 28,
510. En la disposicidén modificada que se representa
en la fig, 2, el extremo libre de la palanca 24 en
luger de ir conectado directamente a través de la
articulacidn 27 con un elemento del dispositivo amortigua-
dor 28, vd4 conectado por medio de una biela 40 con un
515. extremo de una segunda palanca mévil 41, de la que un
punto intermedio 42 véd conectado por la biela 27 al

citado elemento del dispositivo amortiguador y el otro

extremo de la palanca 41 tiene una conexidén a pivdte

en 43 con la varilla de émbolo 92 del dispositivo

520. servo asuxiliar, ILa fig. 2 representa tambien una forma

alternativa de control de motor hidrdulico, en la que
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éste dltimo es suministrado desde una bomba de desd;rga
variable de presién constante (no representade en el dibujoi
u otra fuetie de presidén fluida e través de una védlvula |
de control de estrangulacién principal 44 que puede ser
de la clase de émbolo que vdé representada. Esta vdlvula
tiene una lumbrera de admisién 45 conectada por un
conducto,que vd representado parcialmente en 46 con una
bomba Qe descarga variable de presidn constante ( que
no vd representada en el dibujo) u otra fuente o suministro
de presidn fluida y con dos partes de control 47 y 48
conectadas con las lumbreras 3 y 4 del motor por los
conductos 5 y 6. Se verd que la disposicidn de la vdlvula
de control es t8l que en la posicidn ilustrada de un 6rgaﬁo
mévil 49 de la misma, el paso de fluido se obstruird
desde dicha fuente o suministro & ambas lumbreras 3 y 4,
mientras que dicha vdlvula permitird el paso de fluido
o lfquido que haya de ser suministrado a las lumbreras

“3 0 4 segun que el érgano 49 esté desplazado a la izquier-
‘da o a la derecha de la posicidn central representads,
descargdndose liguido desde la otra lumbrera 4 o 3,
segun el caso, por los extremos de la vdlvula 44 y con
ello devuelto a la bomba u otro suministro. El 1lfgquido
se suministrard al motor 2 en una relacidén que dependerd
de la extensidn de dicho desplazamiento de la vdlvula
de control 49 desde la posicidén central ilustrada. Por 1
este medio el objeto mévil se moverd por el motor hidréulif
co a una velocidad que dependerd del desplazamiento
del érgano de vdlvula de control 49 desde la posicidn
central de la misma,

' Ejecutando la disposiéidn representada en la
fig. 2, el desplazamiento del punto 42 de la palanca
mévil 41 serd la suma algebraica del desplazamiento

de la palanca 24 y varilla de émbolo 9a. E1 movimiento



555.

560.

565,

570.

575.

580.

585,

- 18 -
es tal que mientras que el desplazamiento de la palanca
24 tiende & oponer cambios en la presidén del motor nidréu-
lico del modo descrito con referencis a la fig. 1, la
conexidén de dicha palanca con la varilla de émbolo 9a
tenderd tambien a oponer cambios en la velocidad del
objeto mdvil, De este modo poniendo en ejecucidn le
disposicidn representada en la fig. 2 los extremos
superiores e inferiores de la palanca mévil 41 se despla—
zan respectivamente, proporcionalmente a la fuerza aplica~
da al objeto mévil y a la apertura de la vdlvula de
control principal, o dicho en otros términos, a la velo-
cidad del objeto mévil. El punto intermedio 42 de la
palanca mdvil recibe, por consiguiente, un movimiento,
que es transmitido al dispositivo de inercia 28, cuyo
movimiento debido a la componente de moviﬁiento del punto
intermedio de la misme palanca mévil depende de la presién
aplicada al motor hidrdulico, dependerd del segundo y
tercero tiempos derivados del desplazamiento del objeto
mévil segun se ha explicado anteriormente haciendo
referencia a lg fig. 1, ¥y debido al componente de movimien-
to del citado punto intermedio derivado de la conexidn de
dicha palanca mévil con el dispositivo servo y de
este modo proporcional a la relacidén de suministro de
1{fquido &l motor, contendrd una componente que dependerd
de la velocidad o primer tiempo derivado del desplazamien~-
to del objeto mévil y tambien de la proporcién de cambios
de dicha'velocidad del objeto mévil, es decir, grados
de camblo de posicidén del servo émbolo 92 contendrédn
une componente varisble mds que dependerd del segundo
tiempo derivado del desplazamiento del objeto mdévil,

Por este medio se obtiene la estabilizacidn del sistema

de control.

En algunas aplicaciones de la disposicidén que v4
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representada en la fig, 2 dado que el funcionamiento
de la vdlvula de control principal 44 u otro dispositivo
qme determina la velocidad del motor, depende en
parte de pa velocidad del objeto mdévil, el dispositivo
de la bobina mdévil 1, o dispositivos dependientes
del desplazamiento equivalente, pueden adaptarée satis-
factoriamente para corresponder solamente al despla~-
zemiento del objeto mévil con respecto al organo de
control sin la inclusidén de un componenfe que dependa
de un tiempo derivado de dicho desplazamiento. Asi;A
pues, se comprenderd gue en la disposicidén representade
en la fig. 2, el circuito eléctrico para el dispositivo
relevador de bobina mdvil 1, puede modificarse en el
gsentido de que se omita el componente en la excitacidn
de dicho dispositivo dependiente del grado del cambio
del desplazamiento

En las modificaciones de las disposiciones antes
mencionadas,los dispositivos de bobina mévil 1 vén
reemplazados por dispositivos segun la solicitud de patente
n? 4576 de 1942, paras el acoplamiento del extremo inferior
de las palancas mdviles 29 coﬁ dispositivos que correspondan
al desplazamiento entre el objeto mévil y el 6rgano de control
Y pare afiadir al movimiento del extremo inferior de las
citadas palancas componentes gue dependan del grado de
cambio de movimiento de los dispositivos dependientes del
desplazamiento.

Se comprenderd que la disposicidn representada
en la fig. 2 puede emplearse para controlar el engranaje VSG
748 indicado en la fig., 1 y que la disposicidn de la fig. 1
puede emplearse para controlar una vdlvula de control
principal 44, representada en la fig. 2 y que, ademds,ambas
de las disposiciones citadas pueden emplearse para controlar
la presencia aplicada al motor hidrdulico por otws dispositins

cualesquiera apiopiados que no sean los anteriormente & saritos



Descrita suficientemente la naturaleza del invento,
as{ como la manera de realizarlo en la préctica, debe hacerse
625. constar que las disposiciones anteriormente indicadas son

susceptibles de modificaciones de detalle, en cuanto no
altere su principio fundamental., Tambien se hace cbnstar
que dicho invento corresponde a una patente presentada en
Inglaterra con fecha 28 de abril de 1943, ne 6743 ,

630, acogiéndose,por lo tanto, a los beneficios que conceden los
Convenios Internscionales en vigor y siendo lo que constitu=-
ye la esencia del referido invento y por lo que se solicita
patente de invencidén, por veinte afios en Espaefia: "Perfec-
cionamientos en sistemas de control para objstos mdviles

635. accionsdos mecdnicamente®; caracterizdndose por 1lo
giguiente:
l¢2.= Perfeccilonamientos en sistemas de control
para objetos méviles accionados mecdnicamente, caracterizdn-
dose porque dispositivos dependientes de la presidn fiuida

640. aplicads al expresado motor, vén acoplados por medio de un
dispositivo amortiguador o medios eguivalentes que transmiten
una fuerza que sumenta con el grado de cambio de despla-
zamiento de dichos dispositivos dependientes de la presién,
con un elemento mdévil de dichos dispositivos de control

645, que controlan el suministro de liquido =al mofor, de modo
que se acumule la reaccidn de dichos dérganos de control
sobre el desplazemiento entre el objeto mévil y el
érgano de control una reaccidn que depende de dicha presidn
y del grado de cambio de la misma y que actda en direccidn

650. que ge oponga & los cambios de dicha presidn.

) 22,= Perfeccionamientos en sistemas de control,
para objetos méviles accionados mecdnicamente, segun
reivindicacidén 12, caracterizdndose porque hay esteblecidos

los oportunos medios para producir reaccidén del dispositivo
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655. de control para incluir un componente dependiente de la
velocidad del objeto mdévil.

’ ~ 32.= Perfeccionamientos segun reivindicacién 28,
-caracterizdndose porque se establece el oportuno disposi-
tivo que reaccioné por el engéste del dispositivo de control -

660. que determine el grado de suministro de lIgquido al motor
hidrdulico y'adaptado de modo que establezca un control sobre.
puesto del grado de suministro de dicho iiquido al motor
e través de un sparato amortiguador, o_dispositivo equi-
valente que produzecan una fuerza dependiente del grado de

665 cambio de desplazamiento de dicho dispositivo de control,
con lo cual la relacidn superpuesta de dicho dispositivo
de control es juntemente dependiente de la presidn
sunministrada al motor como se ha explicado en la reivindi-
cacién 18, del engaste de dichos drganos de . .- . ., -

670. control, de modo que estard supcrpuesta al grado de
suministro de lfquido al motor bajo control del despla-—
zamiento entre el objgto névil y el drgano de conérol y
el grado de cambio de aceleracidn del objeto mdvil gue
componente deﬁendiehte de los cambios en el grado de

675. suministro de 1fquido al motor y por ello el grado de
cambio de velocidad en este ¥ltimo y en une direccidn que
se oponga a los cambios ®r dicha velocidad.

42 .- Perfeccionamientos segun reivindicacidén 3&,

caracterizdndose porque el dispositivo correspondiente

680. g la insercidén de los medios de control que determinan el
grado de suministro de lfguido al motor hidrdulico vién
dispuestos de modo que actien sobre el elemento de control
que es accionable, segun lo expresado en la reivindicacién
18, por dispositivos dependientes de la presidén a través

685, del motor hidrdulico,con lo cual dicho elemento de controlse:
desplaza con dependencia juntaucnbe de los cambios en
la presidn aplicade al motor y los cambios en la velocidad

de esteﬁltimo.

3
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52,~- Perfeccionamientos, segun reivindicaciones
38 o 48, caracterizdndose porgue se establece un solo
aparato o medios eguivalentes gue tienen éus elementos
cooperantes acoplados respectivamente con dicho elemento

690. mévil del dispositivo de control y con el elemento
de salida de un mecanismo totalizador que tiene elementos
de entrada aéoplados respectivamente a los medios depen-
dientes de la presidén y los medios que determinan el
grado de suministro de liguido al motor.

695, 62,= Perfeccionamientos, segun se especifica en
la reivindicacidn 58, caracterizéndoseAporque el mecanismo
calculador comprende una palanca mévil o flotante, estando
constituidos el elemento de entrada y los dos elementos
de salidé del citado mecanismo por diferentes puntos de la

700. . expresada palanca,
72,.= Perfeccionamientos segun reivindicaciones 58
o 68, caracterizdndose porque el dispositivo dependiente de
los drzanos de control que determinan el grado de suministro
de lfguido al motor hidrdulico vd4 acoplado con un disposi-
795, tivo servo fluido cuya vdlvula de control véd acovlada con,
o forma parte del elemento mdvil como queda explicado
anteriormente,
82,.= Perfeccionamientos segun una cualquiera de las
reivindicaciones precedentes, caracterizdndose porque los
7103 medios dependientes del desplazamiento del objeto mdvil
con respecto al drgano de control vdn dispuestos de modo
que introduzecen en la relacidn de los drganos de control
un componente dependiente del grado de cambio de dicho
desplazaniento.
715, 92 .= Perfeccionamientos segun una cualguiera
de las reivindicacionea'precedentes, caracterizdndose porgue
los dispositivos dependientes de la presidén conectados con
los dos lados del motor hidrdulico y adaptado de modo que

produzcan el desplazemiento de un elemento de salida de
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dichos dispositivos dependientes de la presi én de acuerdo
con la presidén en el motor hidrdulico,un aparato amortigua-
dor o dispositivo equivalente, que produzca una fuerza o
par motor que varia con la velocidad de movimiento de
partes cooperantes del mismo, yendo acoplado a través de
dichos medios dependientes de la presidn con el elemento
de control de los dispositivos que determinan la velocldad
del mencionadc motor, yendo acoplado el expresado aparato
amortiguador o dispositivo equivalente,con un elemento de
entrada de un dispositivo totalizador cuyo otro elemento
de entrada v4 conectado con los medios dependientes del
desplazamiento y un elemento contador del mismo vé acoplado
directamente o de cualgquier otro modo, con los dispositivos
de control que determinan la relacidn de suministro
de lfguido al motor.

10¢,= Perfeccionamientos segun reivindicacidn 98,
caracterizédndose porque el dispositivo contador comprende
una palance flotante,

1l1¢,= Perfeccionamientos segun reivindicacidén 98,
o 102 y reivindicaciones 58 o 68, caracterizdndose porque
el primer elemento de entrada del dispositivo totalizador
& que se hace referencias en la reivindicacidn 98, vd
acoplado a travésdel aparato amortiguador o dispositivo
equivalente con el elemento de salida del otro dispositivo
contador que queda mencionado en la reivindicacidn 4#,

l12¢,= Perfeccionamientoé segun une cuslquiers
de@as reivindicaciones precedentes, céracterizéndose porque
el motor hidrdulico vd unido a un suministro de fluido de
descarga varisble de presidén constante a travéds de unsa
placa motriz que comprende los drganos de control a que
se hace referencia en la reivindicacidén 18,

132.- Perfeccionamientos segun una cualquiera

de las relvindicaciones prscedentes, caracterizéndose
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porque el motor hidrdulico forma parte de una transmisidn

de velocidad variable de la forma conocida por acoplamien-
to VSG,controldndose el grado de suministro de lfquido

al motorvhidréulico por medio de una vdlvula de estrangula-
cién o por la inclinacidn de una placa motriz que hace de
bomba, constituyendo dicha vdlvula de estrangulacion u
érgano que controla la inclinacidén de dicha placa motriz

el dispositivo de control gue determina el grado de suminis-
tro de lfquido al motor, segun queda expresado en las
reivindicaciones precedentes.

'l42,= Perfeccionamientos en sistemas de control
para objetos mdéviles accionados mecdnicamente, caracterizdn-
dose por la disposicidn, en combinacidn con los medios
para controlar el suministro de liquido de funcionamiento al
motor hidrdulico dependiente del desplazamiento entre el
objeto mévil y el drgano de control, dispositivos dependién—
tes del funcionamiento del motor, dispuestos y adaptados
para funcionar del modo gque gqueda descrito con referencisa
a la fig. 1 o a la fig, 2 de los dibujos adjuntos.

1592 .=Perfeccionemientos en sistemas de control
pars objetos méviles accionados mecdnicamente; tal y como -
quede substancialmente descrito en la presente memorila,

e ilustrado en los adjuntos dibujos.

Esta memoria consta de veinticuatro hojas escritas
a mf€guina por una sola cara.

Masdrid, 7/ de junio de 1947,

METROPOLITAN VICKERS ELECTRICAL COMPANY LIMITED ¥
VICKERS ARMSTRONGS LIMITED.

Por Poder de J. GOMEZ_ ACEBO
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