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La Invención a que se r e f i e r e  l a  presente Memoria com t j ,  

uye una novedad in d u s t r ia l  con c a r a c t e r í s t i c a s  y venta jas  que 

a hacen merecedora del  p r i v i l e g i o  de exp lo tac ión  exc lus iva  que 

or e l l a  se s o l i c i t a ,  de acuerdo con la s  p resc r ipc iones  del  Es- 

atuto v ig en te  sobre Propiedad In d u s t r i a l ,  de fecha 26 de j u l i o  

e 1.929, tex to  refunido publicado e l  ¿0 de a b r i l  de I . 93O.

El ob jeto  de l a  presente invenc ión  se r e f i e r e  a un apa­

rato automatice de molda de fuerzas con mando e le c t r ó n ic o  para 

iedir  automáticamente fu e rzas ,  t a l e s  como pesos, se prec isan api. 

ratos de gra p rec is ión .  En p a r t i c u la r  s e r í a  muy in te resan te  conc. 

;er pesos hasta va r ias  toneladas con una p re c is ión  de 1/10.000 <

le j  o r .

Con l o s  aparatos que se fabr ican  normalnmte está p r e c i ­

sión de l e c tu ra  es muy d i f í c i l  de consegu ir ,  porque esto supone

ina e s f e ra  d i v id id a  en 10.000 pa r tes .

3¡a l  e s fe ra  es cas i  imposible  de r e a l i z a r l a  pues as i  se

n e c e s i t a r ía  un diámetro de va r io s  metros o una aguja efectuando

muchas vu e l ta s .

Un diaáetro de v a r io s  metros es imposib le por razones de 

s i t i o  y de construcción y un aparato equipado de una aguja e f e c ­

tuando va r ia s  vu e l tas ,  supone una p r e c is ión  de fa b r i c a c ió n  del 

mecanismo que s e r í a  imposib le  de obtener.

Entonces la s  básculas automáticas de t ip o  in d u s t r ia l  y 

puramente mecánicas t ienen un alcance de p r e c is ión  l im i tado  a 

1/1.000 en e l  mejor caso.

El d i s p o s i t i v o  d esc r i to  mas abajo permite l a  r e a l i z a d o ]
*

de básculas automáticas de mucha/^recisión,  juntamente con unos 

d i s p o s i t i v o s  f a c i l i t a n d o  l a  l e c tu ra  s in  ningún e r r o r ,  l a  impre­

s ión  de lo s  pesos sobre l o s  t iqués ,  e l  r eg is t ram ien to  de la s  ca 

t idades  para l a  v e r i f i c a c i ó n  semanal o mensual y l a  l e c tu ra  a
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i s t a n c ia  en uno o más s i t i o s  su p le to r io s .

El p r in c ip io  de base es u t i l i z a r  una báscula romana. En 

stas básculas, hay que desplazar un contrapeso para eq u i l ib ra r  

a carga y re s tab le ce r  l a  pos ic ión  h o r i z on ta l  de l a  palanca. En 

ugar de producir e l  desplazamiento del  contrapeso a mano, como 

ie hace en la s  básculas romanas normales, se propone de producir 

.o por medio de un motor e l é c t r i c o  mediante un h u s i l l o  y una tus. 

ja-contrapeso.  El r e c o r r id o  t o t a l  del  contrapeso es obtenido por 

»na cantidad determinada de vu e l ta s  de l  h u s i l l o .  Acoplado en un*, 

le l a s  extremidades de l  h u s i l l o  se u t i l i z a  un contador de vuel 

tas funcionando en lo s  dos sentidos y u t i l i z a n d o  e l  g i r o  conjui^ 

feo de los  mismos se obtiene una l e c tu r a  c la ra  de l  peso colocado 

en l a  báscula,  mediante l a s  c i f r a s  del  contador que aparecen en 

unas v e n ta n i l l a s  previamente d ispuestas en e l  aparato .  En conse.. 

cuencia de este  propós ito  l a  báscula automática comprende la s

s igu ien tes  partes*  ( f i g »  ! ) •

a) Una palanca A de l  t ip o  normal t a l  como es tá  u t i l i z a d a  en e l

t i p o  convencional  de básculas romanas.

b) D i sp o s i t i v o  B para in d ica r  l a  p os ic ión  de l a  pal  nca y actúa 

sobre e l  motor e l é c t r i c o  de t a l  manera que se mantenga hor izon­

t a l  l a  palanca A.

c) Un motor e l é c t r i c o  C y l o s  reductores de ve loc idad  D y E ne­

f a r i o s  para hacer g i r a r  e l  contador de vue l tas  P jr e l  huar l lo

d) Un contador de vu e l ta s  P que indique e l  peso, es d ec i r  que 

haga aparecer en sus ventanas un número que indique e l  peso con 

una p r e c is ión  de 1/10.000 de la  cantidad mayor que pueda medir

l a  báscula.

e )  Un h u s i l l o  G y un peso H que se desplace cuando g i r e  e l  t o r ­

n i l l o  bajO' l a  acc ión del  motor.
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Dos palanquetas 3 7 4 d ^ > e s o  y  de alcance regu lab les  que s l r  

n para compensar l a  in e r c ia  de l  mecanismo g i r a t o r i o  de despla 

miento de l  contrapeso.

Un d i s p o s i t i v o  taquimétr ico  actuando sobre e l  sistema e l e c t r o  

co en f i n  de pesada para producir  e l  paro inmediato del  motar. 

SPQ3IIIV0 ELECTRONICO PARA INDICAR DA POSICION DE LA PALANCA

ACTUAR SOBRE EL MOTOR f F i g .  2)

Para tener  l a  p r e c i s ió n  deseada de 1/10.000 es necesario tener 

nocimiento de un desplazamiento muy pequeño de l a  palanca ju n t i  

nte con l a  ind icac ión  del sen t ido  de movimiento* Este sistema 

,tá rea l i z ado  por medio de un d i s p o s i t i v o  e le c t r ó n ic o  que com- 

•ende la s  p r in c ip a le s  partes  s ig u ie n t e s :  Un captador inductivo 

tun o sc i lado r  de ba ja  f recuenc ia  I ,  un am pl i f icador  de ba ja  f r e  

lencia K, un comparador de fase  L y un r e l e  ffi que manda e l  moto 

. é c t r i c o  C. El captador induct ivo  está compuesto de un c i r c u i t o  

igné t ico  H en forma de U f i j a d o  en l a  extremidad de l a  palanca 

de l a  báscula.

Delante de esta bobina se h a l l a  un c i r c u i t o  f i j o  P en forma 

s E. Este c i r c u i t o  magnético contine una bu-bina que e s tá  conect 

a a l  o s c i lado r  de ba ja  frecuenc ia  I ,  y está dispuesto de t a l  ma 

era que cuando l a  pal nca se encuentra en su pos ic ión  de e q u i l i  

r io  e l  v o l t a j e  inducido en l a  bobina de l  c i r c u i t o  N sea nulo.En 

stas condiciones cualqu ier  desplazamiento de l a  palanca produce 

n v o l t a j e  en l a  bobina N, pero la  fase  en es te  v o l t a j e  a l te rna -  

ivo  depende de la s  pos ic iones  r e sp e c t i v a s  de los  dos c i r c u i t o s

entonces depende de l  sent ido  de l  movimiento de la  palanca. El 

o l t a j e  suministrado a l a  bobina N es ampli f icado por medio de 

n ampl i f icador  K u t i l i z a n d o  t r a n s i s t o r e s ,  de t a l  manera que un 

esplazamiento de unas centesimas de m i l imetro  de l a  palanca pro- 

uce un v o l t a j e  de unos v o l t i o s  a l a  sa l ida  de l  amp l i f icador .
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Después del ampl i f icador  se h a l la  un comparador de fase L 

ue actúa e l  r e l é  M. Este es un r e l é  po lo r i zado  cons t i tu ido  de 

ial manera que cuando no hay campos magnéticos en l o s  c i r c u i t o s  

Leí r e l é ,  se queda e l  contacto móvi l l i b r e ,  s in tocar  ningún coja 

jacto f i j o .  Pero cuando pasa una c o r r i e n t e  a través  de la  bobina 

¡1 contacto  m ót i l  l l e g a  a tocar  uno u otro  de l o s  dos contactos 

f i j o s  según el  sent ido  de l a  c o r r i e n t e .  El comparador de fase L 

produce una co r r ien te  continua, e l  sentido de l a  cual depende 

i e l  sentido del  movimiento de l a  palanca. El comparador de fase 

comprende un transformador T i  con un segundario a punto medio.

El primario del  transformador e s t é  conectado a l a  s a l id a  del  

am p l i f icador  K.

Dos diodos DI y D2 r e c t i f i d a n  l a s  co r r i en te s  suministradas p o ? 

cada mitad del  segundario del  transformador T i .  El r e l é  U com­

prende dos bobinares y l a  c o r r i en te  continua producida por los  

diodos pasa através de l  bob ina je  del  r e l é .  Según l a  po lar idad 

de l a  c o r r i en te  de d e s e q u i l ib r io  producida por e l  comparador de 

f a s e ,  e l  r e l é  po lar izado  actúa en un sentido ji o t ro  para hacer 

mover e l  contrapeso de t a l  manera que se r e s tab le z ca  l a  palanca 

en pos ic ión  h o r i z o n ta l .  Una c o r r i en t e  continua producida por e l  

o s c i lad o r  I  e s té  suministrada al comparador de fa se  por conexióa 

entre  e l  punto medio del segundario d e l  transformador T i  y  l a  

unión de lan  dos r e s i s t e n c ia s  Rl y  R2. Esta c o r r i e n t e  a l t e rn a t i  

va es defasada de 90® con l a  c o r r i e n t e  producida por el amp l i f i  

cador K. Cuando l a  pal mea es tá  equ i l ib rad a ,  ningún v o l t a j e  s a l í  

de l  am p l i f icador  y l a  bobina del  r e l é  no está  r e c o r r id a  por nin 

guna c o r r i e n t e .

Juando l a  palanca se mueve por a r r ib a ,  por ejemplo, un v o l t a j e  

aparece a l a  s a l id a  de l  am p l i f icador  y  uno de l o s  dos diodos su 

a in is t r a  más c o r r i en te  que e l  o t ro .  Eso r e su l t a  en co r r ien te s

las  dos r e s i s t e n c ia s  Rl y  R2. -̂ 1 contaccontinuas d i f e r e n t e s  en
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no se encuentra escoltado y  e l  h u s i l l o  Q g i r a  con ve loc idad  re-  

ic ida.

Pero dada l a  in e r c ia  del  sistema mecánico g i r a t o r i o  nay que 

reveer un d i s p o s i t i v o  p a r t i c u la r  para que este  cambio de v e l o c i  

ad se efectúe en e l  ins tan te  que conviene. Esta acción está  pró­

v i d a  por las  dos palancas a u x i l i a r e s .  Cuando l a  palanca de la  

omana no es tá  en su punto de e q u i l i b r i o  una de es tas  palancas se 

poya sobre l a  palanca p r in c ip a l  actuando en e l  mismo sentido que 

os pesos puestos en l a  plancha. Pero cuando l a  palanca se acerca 

su punto de e q u i l i b r i o  l a s  palanquetas l l e g a n  al tope y no ap i i j  

an más l a  palanca de l a  romana. I*a p res ión  producida por lee pa- 

anquetas es r egu lab le  por medio de pequeños contrapesos movibl 

e t a l  manera que e l  cambio de ve loc idades  se produzca en e l  mo- 

ento oportuno. El motear e l é c t r i c o  comprende un bobinare  taquimé 

r i c o  W que produce un v o l t a j e  a l t e r n a t i v o  proporc iona l  a l a  v e l o  

¡idad del  motor. Este v o l t a j e  es tá  r e c t i f i c a d o  por medio de un 

Liodo y l im itado  al v i o r  de 1 v o l t i o  y 1/2 por medio de otro  di 

Lo p o la r i zado .  Este v o l t a j e  es tá  ap l icado a l a  segunda bobina de 

>elé po lar izado  de t a l  modo que su acción se opone a la  de l a  prl 

íera bobina.  Entonces cada vez  que se pone en marcha e l  motc*r,e 

r o l t a j e  del  bobinaje  taquimétrico produce l a  d es -ex c i ta c ion  áel  

re lé  po lar izado  y en consecuencia e l  paro de l  motor. El r e su l t a  

io es un movimiento sacudido por pasos reducidos hasta e l  punto 

ie e q u i l i b r i o  de l a  palanca. Pero este  movimiento interrumpido 

no hay que p roduc ir lo  durante todo e l  r e c o r r id o  del contrapeso 

ues as í  r e s u l t a r í a  en un tiempo de funcionamiento demasiado l a i ,  

o* Hay que producir  es te  movimiento en l a  últ ima parte  del rece 

r id o  del  contrapeso . Este se hace mediante un diodo puesto en 

e r l e  con l a  bobina dé contra acc ión y po lar izado  por un v o l t a j e  

roporc iona l  a l a  amplitud de l  desplazamiento de l a  palanca de

1
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o móvi l  de l  r e l é  l l e g a  entonces a to ca r  e l  contacto f i j o  1 .

S i  al c on t ra r io  l a  pal nca se desplaza por abajo un v o l t a j e  

iparece igualmente a l a  s a l id a  del  am p l i f i cador ,  pero es e l  otrj> 

. iodo e l  que suministra más c o r r i e n t e  y en consecuencia e l  con- 

;acto móvi l  del  r e l é  l l e g a  a to ca r  e l  contacto f i j o  2.

En pa ra le lo  con l a  bobina de r e l é s  se encuentran dos diodos 

polarizados y d ispuestos en sen t ido  in ve rso .  Estos diodos actúan 

jomo l im i tad o re s  de l  v o l t a j e  ap l icados  a l a  bobina del  re lé -M .

El r e l é  del comparador de fase  manda dos r e l e s  e lectromag­

nét icos R y S de t ip o  normal que s i r v en  para la  m od i f i cac ión  de 

Las conexiones de l  motor C de c o r r i en t e  continua que se prec isa  

para e l  desplazamiento del  contrapéso. Para e l  r e co r r id o  t o t a l  

del  contrapeso es necesar io  un tiempo determinado. conven ien­

te  reduc ir  tanto como se pueda este  tiempo para p e rm i t i r  mas op(_ 

rac iones de peso a l a  hora. De o t ra  parte  dada l a  sens ib i l idad  

del  sistema es necesar io  que e l  contrapeso l l e g u e  a su punto de 

descanso con ve loc idad  muy reducida. Estas condic iones imponen 

un d i s p o s i t i v o  de cambio de ve lo c idad  de t a l  modo que cuando 

e l  contrapeso está l e j o s  de su pos ic ión  de descanso l a  ve loc idad  

que se l e  impone sea la  mayor pos ib le  y que cuando e l  contrapes) 

l l e g a  cerca de su pos ic ión  de e q u i l i b r i o ,  l a  ve loc idad  se h a l la  

muy reducida.

Para conseguir este resu ltado  hace f a l t a  un d i s p o s i t i v o  mag­

n é t i c o  de cambio de ve loc idad  actuando por medio de e lectro imán 

U. Además dos contactos e l é c t r i c o s  V e T  se c ie r ran  cuando l a  

palanca está  desequ i l ib rada  en una cantidad determinada, de t a l  

lanera que se arranca l a  ve loc idad  mayor, por r e c i b i r  e l  e l e -  

iroimán U l a  co r r i en te  através de V o Y. Al c o n t ra r io ,  cuando e. 

jontrapeso está  tan cerca de l a  pos ic ión  de e q u i l i b r i o  que l a  

jalanca no presiona más e l  contacto  e l é c t r i c o ,  e l  e lectro imán
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La romana. Entonces por l o s  desplazamientos importantes de l a  

palanca l a  bobina de contra acción no actúa. Pero cuanto más se 

acerca l a  palanca a su punto de e q u i l i b r i o ,  más actúa l a  bobina 

ie  contra acción*

El contador de vue l tas  F comprendes

a) Una e s f e ra  2 de lante  de la  cual se mueve una aguja 10 que ef<c 

túa una revo luc ión  completa, cuando e l  h u s i l l o  e fe c tú a  un g i r o  

completo.

b) Un contador I  de l  t i p o  que se u t i l i z a  para cuentakilómetros 

Este contador contiene t r e s  ruedas, d iv id ida s  cada una en die

partes  numeradas de 0 a 9 » I a primera rueda ( i z q u ie rd a )  e fec túa  

un g i ro  completo por 10 g i r o s  de l a  aguja de la  e s f e ra .L a  según' 

da e fec túa  un g i r o  completo por 10 g i r o s  de l a  primera. La terci 

r s  e fec túa  un g i r o  por 10 g i r o s  de l a  segmda.

Las conexiones entre la  pal nca A y l a  parte  e l e c t r ó n ic a  f i j  

de l a  báscula se hacen medainte h i l o s  f l e x i b l e s  colocados cerca 

de l  centro de o s c i l a c i ó n  de l a  palanca.

FUNCIONAMIENTO DE LA BASCULA

Cuando e l  p la t o  de l a  báscula es tá  vac io  e l  contrapeso H se 

s i tú a  en una extremidad de la  palanca y e l  contador de vue l tas  

in d ica  0 en todas la s  ventanas. Se supone que se co loca  en e l  

p la to  de l a  báscula un peso determinado. La extremidad de l a  pac­

íanos que sostiene l a  bobina de l  captador de movimiento se despln 

za y e l  r e l l  de l  motor actúa para hacer le  g i r a r  de t a l  manera 

que e l  contrapeso se desplace en un sent ido  que compense e l  pe­

so puesto en e l  p l a t o .  En e l  primer momento l a  pres ión  de l a  pa-' 

lanca ayudada por l a  pres ión  . de una de l&s dos palanquetas som­

bre e l  inversor  de cambio de ve loc idad  es tan fu e r te  que e l  mo­

t o r  C hace g i r a r  e l  h u s i l l o  G a toda v e lo c id ad ,  pero cuando e l  

peso H se ha acercado bastante al punto donde t i e n e  que l l e g a r^
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p r „ l ó n  sobre .1  in te r ru p to r  Tí disminuye y l o  y e lo e idad  de l  

a l i o  es reducida por medio de l  cambio de v e lo c id a d .  Cuando e l  

otrapeso l l e g a  cerca de l  punto de e q u i l i b r i o ,  l a  bobina de oon 

a a c o l ín  so tú .  sobre e l  r e l é  de l  comparador de fa se  y e l  i m i  - 

o se pone a g i r a r  a in t e r v a lo s  oon ve loc idad  muy reducida. Al 

egar e l  contrapeso a l  punto de e q u i l i b r i o ,  e l  r e l í  sens ib le  deL 

mparador de fase  co r ta  de f in i t i vam en te  e l  c i r c u i t o  de alimenta 

án d e l  motor C y se para .1 sistema. Cuando g i r a  e l  H us i l lo  tas  

<n g i r a  e l  contador de vue l ta s  F que r e g i s t r a  l a  cantidad de g i  

,s del  h u s i l l o ,  necesar ios para desplazar e l  contrapeso H que ha 

, r e s tab le c e r  e l  e q u i l i b r i o  de la  palanca. El paso de l  h u s i l l o  

r ta l  que l a  primera rueda del  contador e fec túa  una g i r a c i ó n  oom- 

Leta por l a  menor v a r ia c ió n  de peso que es prec iso  medir.  S i  se 

educe e l  peso sobre e l  p la to  de l a  báscula  e l  motor se pone en 

archa en sentido inverso  y e l  contador funcionando hacia atrás

m  has cifras d e p s s o . -
Es l n L í e 7 Í t e - r . g e t i r  a d i s tanc ia  l a .  indicación— de l a  

áscula,  de t a l  manera que esto se conoce en un despacho, rambie 

s in te resan te  tener  los  c i f r a s  r eg is t radas  automáticamente. Por 

so l a  báscula e l e c t r ó n ich  está  equipada de un sistema de r ep e t í ,  

i ó n  a d is tan c ia  de l a s  c i f r a s  y de un d i s p o s i t i v o  de impresión

,e dichas c i f r a s *

El contador de v u e l ta s  es tá  equipado de un contacto cerrandoaje 

,or cada g i r o  de la  aguja. Se producen impulsos e l e c t r i c e s  que 

aon transm it idos  por medio de una l i n e a  e l é c t r i c a  a l  punto más 

remoto donde se quieren tener  l o s  resu ltados  de medida. Estos 

impulsos actúan sobre contadores de impulsos, funcionando para 

contar y descontar según e l  sen t ido  de desplazamiento del  contrj, 

peso de l a  báscu la .  Los contadores de impulsos hacen actuar ade- 

nás un d i s p o s i t i v o  de impresión de t iques  con ind icac ión  de f e c l a ,
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830 y de un número de orden. Una copia del  t i  qué queda dentro 

s i  aparato.  Esta copia  ae u t i l i z a  para hacer con t ro le s  p e r io -  

i cos  de la s  sa l idas  y de la s  entradas.

Hecha l a  d esc r ip c ión  precedente ,  es p re c is o  añadir que l o s  

e t a l l e s  de r e a l i z a c i ó n  de l a  idea expuesta pueden v a r i a r ,  s in  

ue por e l l o  cambie l a  esenc ia  de la  invenc ión ,  que es l a  que 

e desprende de lo s  pá r ra fos  que anteceden y l a  que se r e i v in -  

i c a  en l a  s igu ien te

M O T A

En resumen, e l  p r i v i l e g i o  que se s o l i c i t a  recaerá  sobre las  

re iv ind icac iones  que siguen*

la » - "A p a ra to  automática de medida de fuerzas  con mando e l e c ­

trón ico ,  ca rac te r izado  porque es de t ip o  romana con desplazamie 

5© automático del  contrapeso, producido por un h u s i l l o  que g i r a  

?or medio de un motor e l é c t r i c o ,  obteniéndose l a  pesada por me. 

l i o  de un contador de vue l tas  que r e g i s t r a  l a s  vue l tas  e fec túa ­

las  por e l  h u s i l l o  y necesar ias  para v o l v e r  a r e s ta b le c e r  e l  eqm

1 ib  r i o  de la  rom:,na.

2 » . -  Aparato automático de medida de fuerzas con mando e l e c ­

t r ó n ic o ,  ca rac te r izado  porque l a  p os ic ión  de la  palanca es tá  c o i  

t r o lad a  por un sistema e l e c t r ó n ic o  que comprende esencialmente 

un d i s p o s i t i v o  induct ivo  que actúa sobre un r e l é ,  e l  cuáL hace 

g i r a r  e l  motor e l é c t r i c o  en e l  sent ido  que se p r e c isa  cuando se 

carga o se descarga l a  placha de l a  báscula.

3 * . -  Aparato automático, según r e i v in d i c a c ió n  2 » ,  c a r a c t e r i ­

zado porque es tá  p ro v is to  de dos palanquetas a u x i l i a r e s  u t i l i z a -  

das para compensar l a  in e r c i a  de la s  partes  mecánicas, estando 

il  moviemiento de l  contrapeso regu la r izado  mediante t r e s  v e l o -  

¡ iades d i s t in t a s ,  la s  dos primeras por cambio mecánico de v e l o -  

j idaa a base de p leas  reductoras,  e l e g idas  por medio da un ele c
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troimán y l a  t a r e e ra  por medio de impulsos e l é c t r i c o s  de dura­

c ión  determinada producidos por un r e l é  y ap l icados directamen­

te  al motor, obteniéndose l a  impresión de t í q u e t s  por medio de 

impulsos e l é c t r i c o s  pudiendo ser estos  -trasladados a l a  d is tan­

c ia  que se crea conveniente juntamente con l a  l e c tu ra  del  peso, 

4» . -  Se r e i v in d i c a ,  por ú lt imo,  como ob je to  sobre e l  cual h¿ 

de re cae r  l a  Patente de Invención que se s o l i c i t a

* APARATO AUTOMATICO DE HEDIDA DE FUER. ZAS COIí LIANDO ELECTRÓ­

NICO" .

Todo t a l  y como se descr ibe  en l a  presente  memoria que cons­

ta  de once páginas e s c r i t a s  a máquina y  d ibu jos  que se acompa­

ñan.

Madrid, 2J de mayo de 1.959 

ALFONSO UNGRIA
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