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Ia presente invencion se relaciona con perfeccio-
namientos introducidos en los eguipos de mando auto-
mético para locomotoras eléctricas. Ia realizacidn
de tales equivos presenta a menudo serias dificulta-~
des cuando se trata de sistemas con gran mimero de
contactos y de acoplamientos antes de satisfacer a nu-
merosas condiciones, tales como por ejemplo, la varia-
cidén muy progresiva del esfuerso de traccidn, la fdcil
adaptacidn a las circunstancias de explotacidn, de nu-
merosas garantias contra las averias y falsas maniobras
y la facilidad de mando, etc,

Resulta a menudo practicamente imposible cumplir,
sin tantas complicaciones, todo este programa con ayu-
da de équipos de contactores individuales, o con los
que consisten en un sdélo combinador de mando indirec-
to segin se hace corrientemente en el caso de automo-
trices.

Ya se han realizado equipos automdticos de dos
combinadores separados, mandados por un manipulador,
pero tal subdivisidn, ventajosa para las automotrices,
no modera, ni simplifica 1o suficientemente los equi~-
pos, cuando el programa a cumplir resulta tan comple-
jo, como aquel de grandes locomotorgs ferroviaries.

Conforme la presente invencidn, sistema L. HEID-
MANN, ¥y para mitigar esas dificultades, se agrupan y
asocian los contactores del equipo, esencialmente se-
gin sus respectivas funciones, de modo a constituir
por lo menos tres combinadores separados, previstos
para funciones distintss y cada uno de ellos arrastra-
dos en ambos sentidos por servo-motores iﬁdividuales,
auténomos desde el punto de vista mecdnico, pero conec-
tados entre si mediente circuitos y relevadores de
mando y de servicio, estos circuitos y relevadores
dependiendo de uno o varios manipuladores y estando



L
AUy
.

!

;’:4. ] .-

54—

-

5"&:“. -

70,5

dispuestos ae manera a producir movimisntos automdti-
cos, y &conludos de los diversos combinadores gue po-
drdn evactuarse simulvanes o sucesivanente en un 5310
sentido o en astos scutidos, sesdr 1o asciobra iuwvues—

ta por el msnisulador do servicio.

W

LHUe 810 wihileabo puede hmcerse o8 tal mupels gue

Un priver cosbloawdor consbe do Gos cgncactores‘previs—
tos wira los dilecventes acoplwiloutos de los motores de
traccidn (en serie, serie paralelo, o paralelo), de un
serundo ue estd provisto de los gue actuan sobre los in-
ductores de dichos mosorves para efectuar lu puesta en de-

rivacidn o lz excitacidn por seueraao, durante el frava-—
do por recuporacidu, de un tercero .ue lieva los contac-—
tores gue conbtrolan las resisitenciss de wrisncue, de free
nado y de e ulwcidn.

“al spubdivisidn y repwirto de los contuctores en
contplimeidn con los seiviclos mutuales de los aiversos
conbiiadores, peraite simplificar especialmeate, el egui-
2oy reduciy el esltorbo y el precio. rFor ejemplo, en un
equipo Ge locomotora comocido, gue consba de-contactores
lndividuales y no aziu

vedog, se rexiiza 50 contactos

por ©2 contactores, es decir, cue se tiene (€.8 contacto
poxr contuctor, ¢r otro eguipo, gue cousta de dos com—
Linsdores, en el cual cxda uro es de funciones aultiples,
se reaxliza aproximadaaeste un contucto por contactor,
mientres que, en un eguipe, conforme la prasente inven-—
cidn, se obtiere asroximadsmcute dos conteacbos por con-
tactor. '

De otra purte, a pesar del aimero reducido de con-
tactores, el funciossmisnto acoplado de los diversos
combinudores, poard moditricarse fécilmente,'lo cue . per-
mite reslizar, por loo servicios apropisdos, operaciones
muclo mds nunerosas, es decir, de aumentar la flexibili-
dud del equiupo, y de facilitar la adapbucidn en las di-
versas cosdiciones de exnlotacidn, por lo demds, los
equipos, conforme la inVaRCién, presentan notablemente
una mayor sepuridad y fprandes facilicades de control, y
de entreteni-ienivo.

sopin ung forma de re«lizecidu preferida, cada uno

de los comui.adores parciales separudos, consta, a parte
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de los contactos principales que operan sobre los cir-
cuitos de traccidén, de varios grupos de dedos, o seg-
mentos de servicio y de mando, conectados entre si,

asi como con los contactos del manipulador, bien di-
rectamente, o por mediacién de relevadores, constitu~
yendo estas conexiones, circuitos auxiliares recorridos
por corrientes que ponen en marcha, o detienen a los
servo-motores en los diversos combinadores segin las
posiciones y los desplazamientos de las manecillas del
manipulador.

El dibujo que se acompafia, representa un esquemd
muy simplificado, destinado a ilustrar una distribu-
cidn posible del equipo, conforme la invencidn, y des-
cribe, a titulo de ejemplo, un modo no limitativo,

El equipo eléctrico es alimentado por el pantd-
grafo (1) por mediacidn del disyuntor general (2), y
de los contactores principales (3): consta notablemente
de cierto numero de motores de traccidm (M1, M2, etc.),
un conjunto de resistencias de arranque y de regula~
cidén (R), y uno o varios excitadores (E) para la recu-
peracidén, Ias conexiones principales recorridas por
las corrientes de los motores son simbolizadas por los
conductos (4).

El equipo de mando y de regulacidn consta par-
ticularmente del manipulador (5), el combinador (6) de
acoplamiento de los motores, el combinador reostdtico
(7) v el combinador (8) de la puesta en derivacidén y
de recuperacidn,; el inversor (9), los servo-motores
reversibles (10, 11, 12) de arrastre de los combinadoe-
res, un conjunto (13?) de relevadores de mando de los
servo-motores, un conjunto (14) de relevadores de trac-—
cién y de servicio, y la bater{s (15) que alimenta los
circuitos de mando. .

Sobre el manipulador (5), la manecilla de regula-
cidn (C), controla los contactos:-(S) de serie, (SP) de

110.-serie paralelo, (P) de paralelo, y (Rec) de recuperacidn;

(I) es la manecilla de inversidn y (Eff), una manecilla
destinada a regular en marcha el esfuerso de traccidn y
en recuperacidn la corriente enviada a la linea.

Cada uno- de los combinadores (6, 7,8) comprende
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dos partes:- la una, representada en el dibujo por el
rectdngulo inferior, podrd coustituirse por ejemplo por
un grupo de contactores mecdnicos accionados por un dr-
bol de levas que es arrastrado en ambos sentidos por
el servo-motor que corresponde & (10, 11l & 12); la otra
parte, esquemdtizada por un rectdngulo superior mds pe-
quefio (6, 7, 8°%), puede constar por ejemplo, de un tam-
bor auii{iar de segmentos que opera con los dedos conec-
tados a los circuitos de mando y de servicio. Estos
circuitos, que son alimentados por la bateria (15), y
que unen entre si, el manipulador (5), 1as rartes su-
periores (6, 7, 8°) de los combinadores separados (6,
7,8), los relevadores (13 & 1l4), y la excitacidn del
excitador (E), se representan simbdlicamente por los
conductos (16), Io0s circuitos de mando y de regula-
cidn de los servo-motores (10, 11, 12) - (Que se suponen
eléctricos, pero que pueden ser de cualquier indole)
son represeutados por el conducto (17).

El inversor (9), que comprende igualmente una par-
te auxiliar (9°), reservada paba los circuitos de ser-
vicio, se representa como controlado mecdnicamente por
el combinador de acoplamiento (6), Se puede por ejem-
plo, preveer a este efecto una unidn mecdnica de manera
que el combinador (6) gire en el sentido normal, que-"*
dando inmdvil el inversor y que para hacer funcionar el
inversor, el combinador (6) tendria que efectuar uno o
varios movimientos en sentido inverso.

El equipo, que aqui se describe en lineas genera-
les estd caracterizado por numerosos servicios auxilia-
res y modos operatorios nuevos, que igualmente forman
el objeto de la invencidn, los cuales se describen a
continuacidén, a titulo de ejemplo, ’

Eritre el combinador de acoplamiento (&), el combi-
nador reostdtico (7), el inversor (39), y el manipulador
(5), se realiza el servicio de progresién y de regresi-
én normal de contactos, con el mando automdtico de
las transiciones por el método de puente. A este fin,
conforme la invencidn, puede preveerse sobre cada una
de las partes (6, 7°) de los combinadores (6 & 7) un
grﬁpo de dedos llamados de progresidn y otro grupo de
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dedos llemudos de reelesidn, asi como un relsvuacor de
azujas. '

Cou ayuda de entos ovedos, y de dicho relevador, se
recliza preferentecuente el moco operatorio siguiente:-
se hace avangar ls manecilla (C), del manipulsdor (5), se
excita dicho re levador gue podrd nhallarse en el Lrupgo
esquematizaco por (14) ¥ que lleva los servo-motores
(10 & 11) de los combinudores (6 & 7) & travds de sus
grupos respecltivos ds dedos de gro%reSién, de tal suerte

yue el coubiuweor (u) @estavlezea lue«o el priger acopla-
miento ce los wmotores ew serie, después de lo cual, el
comuvinador (/) se pone en mdarcha para eliaivar las re-
sistencias (L). 51 avance de este Ultimo, se resula-
riza por el relevador de aceleiracidy de la locomotora,
aortedo en (14). Habiendo alcunzado el Ulbimo ceutacto
ael acoplanisnto en serie, el combinador (7) alimeunta,
si hiciera &=lta, el serivo-unotor (10) del combinador
(6) que efectua la transicidn y pasa al acoplaaiento
silguicite, por elermlo, "serie-paralelo™, en el gue el
coubi.ador réosticico vuelve a eliminar las resistencias
(i) durvnte fsba mepiovra, los Gos coubinasores giran
en el mispmo seutldo. ®n lo gue precede, no ss ha des-
crito lu diﬁﬁriﬁuéiéﬁ devallada d= lo- cilreuitos gue un

seoecialista pOCIIe estivl cer fucllunote para reslizar
este LI0opErimd. -

i transicldn de uvw ecois-isnto a otro, pusce efecy

tuarse por 21 wilodo de ue. e ecuilivisdo, conforue la

patenle riencera Y 846,825 ael 15 de Junio 1955. n
e.te caso, w. Lulevador essecial de equllivrio huce in-

tervenlie &l

Wwinidor (7)) cus reduce los resisteucias

iz er moutajs

transicidn preparedo por el combinador
(&) para hocer disparar lz corrieute en el puente, des-
pués de lo cual, el puente se interrumpe, el combinzdor
() coutinua eirtonces le sliainucidn de lan resistencles
de arrancue.

semin le Gisposicidn, conforae 1y dnvercidn, el re-
leve oY de zcelerscidn wencionado apteriormeste, y que
coutrols ¢l avance do contzeto en contucto del combina-
dor reostditico (7)), ce afecta opreferentenente de vorias
maneras: - ovede modificarse su sensibilidsa con ayuda de
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la menecille (SfF) <el manipulador (5) prevista para
hecer variar los su,erio-— iros del relevador de acele-
recidn, por mediacidn uel reostato rl, montado en devi-
vacidi sobre la vovipa del relevador; podrd proaucirse
un efecto anilogo, por la intervencidn del combinacor
de 1o pueceta en derivacidn (&), que juede cousistir, a
este efecto, de los contoctos apropisdos. In fin poaré
poncrse el relevador de aceleracidn fuera de servicio,
on cuso de vatinaje de los motores cu.udo £l acoplo de
adherencia se encuesire TrepasdidO.

A este Tin, los relevaedores de pativaje, gue se
susondldn sonta.wos e (14, podrén ser dis.uestos para

couwparar cotre si las tensionus en los bornes de qos
o varios motores (il, .2, etc...) Cada relevador de
patinaje podrd teuer lo forma de un relevador diferen-
cial, votado de bovinas de t. 5100, conectudas en 1los
bLornes de Llos motores respectivos, y cispuestas de ma-
nera gue ia sume de sus & perio-yiros sea normalmente
mila. Cun=do uwno de 1o motores se¢ pone a patimar, su
tensién en los:bornes auw.enta, el eguiliorio del releva~
Gor se Ccorba, ¥y su arsadura resulte atisida. . :
Tales reioviadores, gue forman =1 objeto de la pa-
teiite francesa (eopositeda el 29.1.42, con el enunciaco
Yperteecionsamicntos en los Telsvadores dolewrenciales’,
Lueede utilizarse sepun 1o prescate invencidn, de varias
m=neras, a parte de la accidn descrita retureute al rele-
valdor de aceloracidn, ool ejeusplo, ousde intervenir en
los circuitos <e servicio de los servo-mobtores para de-—
Toner la proureﬁién dael coabinador (7), o blien para eon-

srolar 10 resresion e los couabiuadores (8 5% ?); asimis-

wo puede roducelir lu corriszgte do fiensuo al oj.erar, por
ejeplo, soure ol excitador (i), o hacer levactar los
cont-ctos princi ales (5).

Cuendo 1o mwneeilia (2) ded we i ulador (5) se
Lparbe as Ul eoliveacto df adrcna ccondnica y pasa & un

cultboeto di pucoba en dsriveclion, se rowliza preferenete-

westbe un ﬁuMViCiO Gl LU el coupinzdor o QUTDtd ern Ge-

3 B P o - ] Sy ¥ I Raval il I el -
LAVGCLOLL (‘ sola puede politl'te QU AUrCLa, LU xdo el
conbinador reonittico (7) - ncuciobre sobre su Ultimo
ex

contacto, » & condlcidn de que iste concordancia erntre
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por los countactos y conexiones appoplacos, un releva-

E s = 4 B
5o gl daorivaclion, sne ehi-

o

cor esecilal, liwmedo e

cuentru excitnio y . ergite ol funcilomwiiento del S&Ivo-
2obor (L&) que ariosire el coubloador de puesta en de-

-

rivacidn (). asi Stes, s opeiaclounes pe efectusn

FonCLdn autonlvicassnte e ¢l asicuiente

1oy 21 conbinador de acoplamianto

, yordceidn proscrita por 1o wmececilla (O,
el combirudor reostitico (7) wwwndons cu Jltimo contac-
to ¥y vuelve ulL poco hocia &cvras sere inciudr er. los
purte de

T
IS
s

cl.cultos de low molores (il, "2, euc.), una

las resistencias (i), hace aveauszar ensezuida un contac-—

to al combinidor de puesta e aerivacidn y elimina sor
tin procsrecivanelLle low resiliznclas gue ve incluyendo.
ABTG LReVo H0v0 opcinlorio ¢us pucoe sor subordiiaco

al velevicor de zceloiacidn de Llon wedos as urogreaiéu

« £ - - .
¥ Os rerreridn y ol relovecsy de —=oujas ioruezute

A

1 ncloneos, tloue pos Tin Teauucir los rscur&és de
corTisnte encesivos.

Cusudo 8f esplaza 1o mavecilla (U) directamente
(el cero soLle un coubwelo due puogsta en derivacidc de
i wcoplawiooto superier, sc ciloporen low circultos de
$e1VviCLo pura gue el equl;o ueds pasar, eir el curso de
su progresidi, cirectaamenrte del liino countucto en serie
oy ejenplo, al pricer contucto en surie-paraielo, y

asl sucesiva i

Jbe, sl hacer intervenir la puesta en
derivecidfn, en cuyo caso se puede nacer intervenir el
servicio yu mencionado, merced al cunl, ¢u+ aunque no
haya concoidaccia sntre Lo mruccilla (C) y el combinanor
(L), el comblawuor de puesia en derivecidn (8) cueda
iruobilizawo. :

wi eje plo asl moco operalorio por la puesis en
QeriVacién>guo s8¢ scaba ao describir, ausestra uus en
Cchorios casos, loo cosviisdores ercctuan aubtowd ticaneyte
los movimicntos alisra.tivos. venuestra clarusesbte la
tlexivilicuad wel equipo ¥y la porwivilicad de reclizar,
medicsnte les unioues siuples y fdciles ds establecer,
overicloneyr combincsdas wuy diversas y numeiosas.
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Durante el rexorno'progresivo_del equipo de un
contacto en derivacién (por ejemplo en serie-paralelo)
hacia una posicidn no shuntada en un acoplémiento in-
ferior (por ejemplo en serie), el servicio y el modo
operatorio podrdn ser de tal indole, que el combinador
de la puesta en derivacion (8) se lleve de nuevo a cero,

- mientras que el relevador de agujas mencionado previa-

mente alimenta los grupos de dedos de regresién sobre
los combinadores (6 & 7), de suerte que estos ultimos
efectuan conjuntamente la regresidn controlada. En el
curso de esta regresidn, el combinador de acoplamiento
(6) solo funciona cuando las resistencias (k) bhan sido
convenientemente incluidas por el combinador (7).

Para volver progresivamente hacia atras despues
de una posicidn shundada o no, hacia una bcsicién muy
fuerte inferior (por ejemplo del primer contacto de la
puesta en derivacidén en paralelo, hacia el cuarto con-
tacto de la puesta en derivacidn en serie-paralelo),
puede preveerse, conforme la invenciédn, sobre la parte
(7°) del combinador reostdtico, un grupo de dedos y de
segmentos, destinado al control del combinador de la
puesta en derivacidn (8). Resulta fdcil disponer di-
cho servicio de tal manera que el combinador (7), al
re-insertar progresivamente las resistencias (R) en los
circuitos de los motores (M1, M2, etc..) haga regresar
poco a poco el combinador de la puesta en derivacidn
(8) por un movimiento de paso & paso, hacia la posici-
dn deseada con ayuda de segmentos espaciados, que cie-
rren poco a poco la corriente de mando del servo-motor
(12). (¥n el ejemplo considerado, el combinador (8)
avanzard sucesivamente en los contactos). Cuando el
combinador de acoplamiento efectue pues la transicidn
para pasar hacia el acoplamiento inferior por mediaci-
én del puente el equipo alcanza directamente, pero sin
saéudidas, la posicién shuntada, éste nuevo modo opera-
torio permitiéndo asi hacer la regresidn sin variacio-
nes importantes del esfiierzo de traccidn.

El retorno del equipo al contacto cero, podrd efec
tuarse lenta o rdpidamente. Para hacer el retorno len-
to, el operador coloca la manecilla (C) de pronto en el



»1v.—- primer contacto de arrsnque, lo que hace funcionar los
servo=-motores (10 & ll), e minera gue llaré'reg::rea'-:dr
avtom’tica y norzaluwerte, los combinadiores (6 & 7) en
el orden deseado &l pasial por todos los contactos sin
la pue.ta en cerivacidn, el Operauor Zasa «l cero, al

B2C.- cortar lus corricutes pars el combinsdor (6).

rara clecbuar la re-residn acecusdla, el operador
¢ loca l&é manec & (C) cirectaasnte en caro. L[s dis—
posicidn de los c¢izcud

e L. e .
TOB de mervICio poiIa ser tal cue
el combinusor {7)

ipuén, cowo en el cuso pre-

coGente, rolrcsivacente al priscy count. cto de acopla-
i Lo en servicioy cenpues

lo cusl, medisarnte sl

: e ‘1 - - b . 3 - - . £
Juc o Gz dow coil clos ¥y de iow wo eutos do re re.idn,
asnte @l
Loy, iueso «1 ori-

el combknacor iubervie.ne par: pesar direct

i comt cto wi o Geon i

~  agl Corl cto Ceo weosb. divnto co o merie y Linalmente 2l
guecanco el combinador (%) inmdvil. Hste modo
Seracidn, Lourd reclizarse Tuciluente DOL une ¢is-

.

S LCLO0N Arrocioacda a8 1on gedos v los
kd

ieentos de o=

L=

-
-
-
~
[
-

oD GIL e, Gl electuer un corte trusco do la
COLLLe

+ 7 -
ate de troccioi, el couductor suedae hocer soltar
los countictores prinoip.]

3 () por un control apropindo
tul coso un cotdn d@ Laraoa,

cwvisto a este efecto.
Srondol acolerada gue se dcubd de descri-

+

raia Lo T

4= wlly coalovue lqlinvchcion, poUTy preveslse un disposi-
tivo pars et

s 10: Contucitos principales (%) en la

. . 2 . . . -|
poricion ceriaqs. sara este Iin, po rdn sor exclitados

loo contictores () por meciwcidn ¢o un rol. vador de

- s 1 - P o5 =3
Yue Se suponais @mountado eu {(14), ¥ cue es perio-
-  aicar

-te acoraao oo low ses tos dispuestos enre
los conveactos us la perte (67) del couwvinsdor ce acopla-
misnto ¥ entre low coutictos de lu parte (77) del coa-

binsdor roontdiico., wicue ecsto woxr rosultado, cue du-

ronte Lo e rosidn combineca de Tsi0s comuicutores, se

bU, = wmentienen los contictoses (5) cerrados e perm.nencia,
Pero cutnuo los vomblinudores llepsan a pararse auriste
lemerche, o sueltun lov coutactores (o), lo gue consti-
tuye une seruridad suvlenentuaria.,

Dugarte =1 fuuclonaniernto del equipo en recupera—
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cidn, los circuitos de servicio y de mando, conforme

la invencidn, realizan los movimientos automdticos de
los combinadores en un orden distinto,. por mediacidn

de otros dedos auxiliares previstos a este efecto., Cu-
ando pone la manecilla () del manipulador en una de
las tres posiciones designadas por (Rec)-(y que corres-

- 'ponden respectivamente a la recuperacidn en paralelo,
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en serie-paralelo o en serie), el combinador (8) de la
puesta en derivacidn, es el primero a funcionar para em-
palmar todos los inductores de los_mafores de traccidn
en serie sobre el excitador (E). El combinador (6) se-
guidamente queda libre por los dedos sobre el combinador
(8) para agrupar los inducidos de los motores segin la
posicidén de la menecilla (C), quedando el combinador

(7) sobre su primer contacto con todes las resistencias
(R) en circuito.

Mediante la manecilla (Eff) del manipulador que
opera durante la recuperacidn sobre el reostato r,, se
arregla pues la excitacidn del excitador (E), y cuando
la tensidn en los bornes de los inducidos de los motores
(M1, M2, etc..) llega a igualarse con 1la de la red, el
relevador especial de recuperacidon (que puede montarse
en (14), cierra los contactores de linea (%), despues
de lo cual, el combinador (7) se pone en marcha para re-
ducir en cierta medida las resistencias del circuito de
recuperacidn. Ia corriente recuperada podrd regularse
a continuacidén por la misma manecilla (Eff), la cual,
conforme la invehcidn, sirve para modificar el esfuerzo
de la locomotoba, lo mismo en recuperacidn al operar so-
bre el reostato T, ¥ sobre el excitador (E) que al ope-
rar sobre el reostato.r} y sobre el relevador de acele-
racidén, tal como se ha visto anteriormente .

Bn lo que precede, no se ha descrito én detalia,
la distribucidén de los circuitos de servicio y de mando
de los combinadores, circuitos que son necesarios para
realizar los diversos modos de funcionamiento expuestos,
gsi como sus variantes, por suponer que estos detalles
podrdn realizarse sin dificultad en presencia de las
indicaciones anteriores relacionadas con los medios
esenciales y a los servicios a obtener,
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Se observard que la disposicidn descrita de los
contactores agrupados en tres combinadores de funcio-
namientos separados y distintos, en combinacidn con la
distribucidn de los circuitos y relevadores de mando
y de éervicio, permite notablemente, aparte de la sim-
plificacidn especial del equipo, descontrolar automdti-

camente, en los dos sentidos, los diversos combinadores,

de efectuar diversas regresiones de los contactos, sin
tener que cortar la corriente, es decir, sin interrum-
pir el esfuerzo de traccidn, de realizar, con un ndmero
reducido de contactores, un nuimero de contactos muy ele;
vado y modos operativos muy variados, lo que resulta
imposible o muy dificil cbnseguir con los equipos cone-
cidos, as{ como obtener numerosos servicios de mando

de seguridad que proporciona el funcionamiento automd-
tico y semi-automdtico de la locomotora.

Se entenderd que la realizacidn de la invencidn
podrd ser modificada de varias maneras. Se podrd em-
plear combinadores de un tipo distinto, al de contacto-
res mecdnicos descritos, a titulo de ejemplo, utilizar
servo-motores de otro tipo y medios cualesquiera de
arranque y de parada, de los combinadores etc., as{
como realizar otros servicids y modos operativos a més
de los que se han descrito, sin salir del margen de
la invencidn. '

N OTa,

Los puntos de invencidn propia y nueva que se pre-
sentan para que sean objeto de esta Fatente de Invencidn
en Espafia por veinte afios, son los siguientes:-

1).- Perfeccionamientos en el mando automdtico de
locomotoras eléctricas, especialmente con el fin de
simplificar sus equipos, reducir su volumen y precio,
aumentar la flexibilidad y el poder de adaptaciodn de
tales vehiculos y realizar de un modo muy completo un
programa gue implica numerosas operaciones de distinta
naturaleza, perfeccionamientos que se distinguen no-
tablemente por las caracteristicas siguientes que pue-
den tomarse por separado o en combinacidn.

A).- Los contactos del equipo se agrupan y asocian de
acuerdo con sus respectivas funciones, de modo & con-
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stituir por lo menos tres combinadores separados, pre-
vistos para funciomes diferentes y cada uno de ellos
arrastrado en ambos sentidos por servo-motores indivi-
duales, auténomos desde el punto de vista mecdnico, pero
conectados entre si{ mediante circuitos y relevadores de
mendo y de servicio.

B).~ Estos circuitos y relevadores de servicio dependen
de uno o varios manipuladores, estando dispuestos de
manera que producen movimientos automdticos y aoplados
de los diversos combinadores, que podrdn efectuarse si-
multanea o sucesivamente en un solo sentido o en ambos
sentidos seguin la maniobra impuesta por el manipulador
en servicio. |

C).~ Un primer combinador consta de los contactores pre-
vistos para los diferentes acoplamientos de los motores
de traccidén (en serie, serie-paralelo, o paralelo); un
segundo estd provisto de 1los que actuan sobre los in-
ductores de dichos motores para efectuar la puesta en
derivacidn o la excitacidn separada durante el frenado
por recuperacidn; un tercero lleva los contactores que
controlan las resistencias de arranque, de frenado y de
regulacidn.

D).- Cada uno de los combinadores parciales consta,
aparte de los contactos principales que operan sobre

los circuitos de traccidn, de varios grupos de dedos ¥
segmentos de servicio y de mando conectados entre si,
asi como con los contactos del manipulador; bien direc-—
tamente, o por mediacidén de relevadores, constituyendo
estas conexiones circuitos auxiliares mecorridos por
corrientes que ponen en marcha o detienen a los servo-
motores reversibles de los diversos combinadores segun
lag posiciones y los desplazamientos-de las manecillas
del manipulador.

E).- Bl inversor dotado, como los combinadores, de una
parte prevista para las corrientes de traccidn y una par
te de servicio, es impulsado mecdnicamente por movimien-
tos apropiados del combinados de acoplo.

F).- El manipulador lleva una manecilla de arranque y
de regulacidén, una manecilla de inversidn y una manecill
de esfuerzo, las cuales actuan, en marcha, sobre el re-
levador de aceleracidn y, en recuperacidn, sobre 1la in-
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tensidad de la corriente de frenado.
G).- Ia progeesidn y regresidn normal de los contactos
se verifica mediante el funcionamiento conjunto del
combinador de acoplamiento y del combinador reostdtico,
cada uno de los cuales estd provisto a tal efecto de

un grupo de dedos y de segmentos de progresidn y un
grupo correspondiente de regresidn.. :

B).- Los grupos respectivos de progresidn y de regrey
sidén son puestos en servicio, seglin la maniobra a rea-
lizar, por un relevador de agujas que actua sobre los
circuitos de servicio y de mando.

I).- Durante el paso de uno a otro acoplamiento por el
método de pueute, ¢l combinador reostdtico se controla
para que intervenga automdticamente & fin de equilibrar
el esquema de transicidn.

J).- £l nimero de amperio-giros del relevador de acele-
racidn es mds o menos modificado por la manecilla de
esfuerzo del manipulador y eventualmeute por los despla-
zamientos del combinador de puesta en derivacidn.

K).- Bl relevador de aceleracidu puede ser desconectado
por los relevadores de patinaje. A o

L). Los relevadores de patinaje se disponen para su
actuacidn sobre los circuitos de servicio y de mando,

a fin de detener la progresidén del arranque, controlar
la regresidn de combinadores, reducir la corriente de
frenaao o disparar los conitactos principales.

#).- 1 couwbinador de puesta en derivacidn se regula pa-
Ta que no arranque mds que en el caso en que el combina-
dor reostdtico se encunetre sobre su Ultimo contacto y
a condicidn de que existe concordancia emtre la posicidn
de la manecilla de mdudo y del maunipulador de acoplo.
n).— Ia disposicidn automdtica para efectuar 1a puesta
en derivacidn es la siguiente:—cuando el combinador de
acoplo alcanza la posicidn indicada por la manecidla del
manipulador, el combinador reostdfico abandona su dltimo
contacto y retrocede ‘un:poco para insertar una parte de
las resistencias en los circuitos de los motores, luego.
hace avanzar el espacio de un contacto al combinador de
puesta en derivacidén y por dltimo elimina progresivament
dichas resistencias. )
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0).- 1 funcionamiento expuesto en (N.) podrd depender
del relevador de aceleracidn; queda controlado por el
juego alterno de los dedos de progresién y de regresidn
y del relevador de agujas. '

P).- Por mediacidn de los enclavamientos indicados en
(M. ), podrd pasarse sobre un contacto de derivacidn de
un acoplamiento superior sin pasar por los contactos de
derivacidn de los acoplamientos inferiores.

4).— Los circuitos de servicio se disponen para que efec-
tuen el retroceso progresivo desde un contacto puesto
en derivacidn hacia una posicidn no puesta en derivacidn,
de un acoplamiento inferior, llevando automdticamente

a cero al combinador, gue puesto en derivacidn, en tan-
to que el relevador de agujas alimenta los dedos de re-
gresidn sobre los otros combinadores, de manera que
efectuen conjuntamente la regresidén controlada en el
orden apetecido.

K).- Para la vuelta desde la posicidn, en derivacidn, o
no, hacia una posicidn mds fuerte en derivacidn en un
acoplamiento inferior, se hace intervenir un grupo de
dedos auxiliares sobre el combinador reostdtico, dis-
puestos sobre el mando del combinador de puesta en
derivacion, de tal modo que el combinador reostdtico,

al insertar progresivamente las resistencias haga pro-
gregar paulatinamente y paso a paso al combinador de
puesta en derivacidn hacia la posicidn deseada.

S).~ Hediante adecuadas maniobras sobre la manecilla
del manipulador, podrd verificarse el retroceso a cero
lenta o rdpidamente, haciendo intervenir de diferentes
modos los circuitos de servicio, y los dedos y segmentos
de regresidn. ' v

T).- Para mantener conectados a los contactores princi-
pales durante la rdpida zegresidén, segin (S), un releva-
dor de tiempo de retén es periodicamente disparado por
segmentos dispuestos entre los contactos del combinador
de acoplo y del combinador reostdtico.

U).~- Durente el establecimdéénto de los circuitos de re-
cuperacidn, el combinador de puesta en derivacidén y de
puesta en recuperacién empalma primeramente los inducto
res en serie, sobre la excitatriz, tras lo cual el com-
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binador de acoplo agrupa a los inducidos, no inter-
viniendo el combinador reostdtico hasta que no se ha
producido el cierre del circuito de recuperacidnm.
V).~ Ia& manecilla que.actua sobre el relevador de ace—
leracidn durante el arranque se utilisa durante el fre-
nado para regular la excitacidn del excitador,
la invencidn cubre igualmente, a titulo de nuevos mo-
dos operatorios, los diversos procedimientos combinados,
automdticos o semi-automdticos, expuestos anteriormente
¥ realizables por la aplicacidn de los medios descritos
en combinacidn con los circuitos y relevadores de ser-
vicioc y de mando.

2).- " PERFECCIONAMIENTO EN EL MALDO AUTOMATICO
DE LOCOMOTORAS BLECTKICaS"™, todo tal y conforme se des-—
cribe en la presente memoria descriptiva, la cual cons-

570.~ te de 571 lineas, y a titulo de ejemplo se representa en

los dibujos,
| Madrid, 33 de febrero de 1.948

P. A.
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