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La Invencién a que se refiere la presente Memoria const
tuye una novedad industrial con caracteristicas y ventajas que
la hacen merecedora del privilegio de explotacién exclusiva que
por ella se golicita, de acuerdo con las prescripciones del Es-
tatuto vigente sobre Propiedad Tndustrial, de fecha 26 de julio
de 1.929, texto refurddo publicado el 3Q de abril de 1.930.

E1l objeto de la presente invencidén se refiere a un &apa=
rato sutomatico de meiida de fuerzas con mando electronico para
‘medir automaticemente fuerzas, tales como pesas, se precisan apg
‘ratos de gra precisién. En particular serfia muy interesante cong
cer pesos hasta varias toneladas con una précisién de 1/10.000 ¢
mejore.

Con los aparatos gque se fabrican normalmmte estd preci=-
sién de lectura es muy dificil de conseguir, porque esto supone
una esfera dividida en 10.000 partes.

Tgl esfera es casi imposible de realizarla pues acsi se
necesitaria un didmetro de varios metros o una aguja efectuando
muchas vueltas.

Un diafletro de varios metros es imposible por razones de
sitio y de construccidén y un aparato equipado de una aguja efect
tuande varias wvueltas, supone una precisidn de fabricacidn del
mecanismo que serfa imposible de obtener.

Entonces las bdsculas automiticas de tipo industrial y
puramente mecdnicas tienen un alcance de precisidén limitado a
1/1,000 en el mejor caso.

El dispositivo descrito nis abajo permite la realizacié$
de bisculas autométicas de muchaf%%%cisién, juntamente con unos
dispogitivos facilitando la lectura sin ningim error, la impre-
si 6n de los pesos sobre los tiqués, el registramiento de las caﬁ

tidades para la verificacién semanal o mensual y la lectura a
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distancia en uno o més sitios supletorios.

El principio de base es utilizar una bascula romana. Eﬂ
estas bisculas, hay que desplazar un contrapeso para equilibrar
la carga y restablecer la posicién horizontal de la palanca, En
lugar de producir el desplazamiento del contrapeso a mano, como

se hace en las bésculas romanas normales, se propone de producily

lo por medio de un motor ellctrico mediante un hugillo y una %
ga-contrapeso. El recorrido total del contrapeso es obtenido po
una cantidad determinada de vueltas del husillo. Acoplado en un
de las extremidades del husillo se utiliza un contador de vuelw-
tas funcionando en los dos sentidos y utilizande el giro conju
to de los mismos se obtiene una lectura clara del peso colocado
en la béscula, mediante las cifras del contador qgue aparecen en
unasg ventanillase previamente dispuestas en el aparato. En conses
cuencia de este propbésito la piscula automdtica comprende las
siguientes partess (fig. 1).

8) Una palenca & del tipo normal tal como estd utilizada en el
tipo convencional de bisculas romanas.

b) Dispositivo B para indicar la posicidén de la pal nca ¥y actuap
sébre el motor eléctrico de tal manera que S mantenga horizone
tal la palanca 4.

¢) Un motor eléctrico C y los reductores de velocidad D y E ne-
césarios para hacer girar el contador de vueltas Py el husillo
G,

d) Un contador de vueltas F gue indigque el peso, es decir que
héga aparecer en sus ventanas un numero que indique el peso con
usa precisién de 1/10.000 de la cantidad mayor que pueda medir
1la biscula.

e) Un husillo G y un peso H que se desplace cuando gire el torw

nillo bajo la accidn del motor.
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£) Dos palanguetas 3 y 4 de peso ¥ de alcance regulables que air

-

Wan para compensar la inercia del mecanismo giratorio de despla-

Lamiento del contrapeso.

g) Un dispositivo taquimétrico actuando sobre el sistema electrd

nico en fin de pesada para producir el paro inmediato del motar.

TRUNICO PARA INDICAR LA POSICION DE LA P CA

X ACTUAR SOBRE EL HCTIUR F

Para tener la precisidn deseada de 1/10.000 es necesaxro tener
conocimiento de un desplazamiento muy pequefio de la palanca junt
Lente con la indicacidn del sentido de movimiento. Este sistema

bstd realizado por medio de un dispositivo electrénico que com-

brende las principales partes siguientess: Un captador inductivo

B,un oscilador de baja frecuesncia I, un amplificador de baje frg
cuencia K, un comparador de fase L ¥y un reléd ¥ que manda el motof
eléctrico C, El captador inductivo estd compuesto de un circuito
nagnético N en forma de U fijado en la extremidad de la palanca
4 de la béscula.

Delante de esta bobina se halla un circuito fijo P en forma

je E., Este circuito magnético contine una bobina que estéd conect

—

ia al oscilador de baja frecuencia I, ¥y estd dispuesto de tal ma

L]

nera que cuando la pal nca se encuentra en su posicidn de equili
brio el voltaje inducido en la bobina del circuito N sea nulo.kn
bstas condiciones cualquier desplazamiento de la palanca produce
an voltaje en la bebina N, pero la fase en este voltaje alterna-
tivo depende de las posiciones respectivas de los dos circuitos
entonces depende del sentido del movimiento de la palanca. Fl
‘oltaje suministrado a la bobina N es amplificado por medio de

in amplificador K utilizando transistores, de tal manera gue un

esplazamiento de unas centesimas de milimetro de la palanca pro;

uce un voltaje de unos voltios a la salida del amplificador.
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Después del amplificador se halla un comparador de fase L
que actia el relé M. Egte es un relé polorizado constituido de

tal manera que cuando no hay campos magnéticos en los circuitos

tactec fijo. Pero cuando pasa una corriente através de la bcoins
el contacto méwvil llega & tocar uno u otro de los dos contactos
fijos seglin el sentido de la corriente. El comparador de fase L
produce una corriente continua, el sentido de la cual depende
del sentido del movimiento de la palanca. El comparadcr de fase
comprende un transformador T3 con un segundario & punto medio.

Bl primario del transformador asté conectado a la salida del
amplificador XK.

Dos diodos D1 y P2 rectificéan las corrientes suministradae pof
cada mitad del segundario del trangformador Tl, El relé M com=-
prende dos bobinajes ¥y la corriente continua producida por los
diodos pasa através del bobinaje del relé. Segin la polaridad
de la corriente de deseguilibrio producida por el comparasdor de
fase, el relé polarizado actia en un sentido u otro para hacer
mover el contrapeso de tal manera que se regtablezca la palanca
en posicién horizontal. Una corriente continua producida por el
cscilador I esté suministrada al comparador de fase por conexiodh
entre el punto medio del segundario del transformador ¥1 y la

unidn de law dos resistencias RL ¥y R2. Esta corriente alternati

T

va es defasada de 902 con la corriente producida por el amplifi
cador X. Cuando la pal nca estd equilibrada, ningin voltaje sal

del amplificador y la bobine del reld no estd recorrida por nin

3

gune corriente.

Cuando la palanca se mueve por arriba, por ejemplo, un voltaje

aparece a la salide del amplificador y uno de los dos diodos su
ministrae més corriente que el otro. Eso resulta en corrientes

continuas diferentes en las dos resistencias Rl y R2. i1 contacp
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U no se encuentra excitado y el husillo G gira con velccidad re-
ducida.

Pero dada la inercia del sistema mecanico giratcrio hay que
preveer un dispositivo particular para gue este cambioc de veloc#
dad se fectie en el instante gque conviene. Esta accién estéd pro-
ducida por las dos palancas suxiliares. Guandeo la palanca de la
romana no estd en su punto de equilibrio una de estas palancas ge
apoya sobre la palanca principal actuando en el mismo sentido g
los pesos puestos en la plancha., Perc cuando la palanca se acerqga
a su punto de equilibrio las palanquetas llegan al tope y no apnie
tan mis la palanca de la romana. La presidn producidé por 1& pa=-
lanquetas es reguleble por medio de peguefios contrapesos moviblds
de tal mansra que el cambio de velocidades se produzca en el mo-
mento oportuno. El motar eléctrico comprende un bobinaje taquimﬁ
trico W que produce un voltaje alternativo proporcional a la velo

cidad del motor. Este voltaje estéd rectificado por medio de un

diodo y limitado al wlor de 1 voltio ¥y 1/2 por medio de otro did

do polarizado. Este voltaje estd aplicadeo a la segunda bobina dgl

=3

relé polarizado de tal modo que su acciédn se opone a ls de la pii
mera bobina. Entonces cada vez gue se pone en marchea el motar ,el
voltaje del bobinaje taquimétrico produce la des=-excitacidn del
relé polarizado y en consecuencla el paro del motor. El resulta-
do0 es un movimiento sacudido por pasos reducidos hasta el punto
de equilibrio de la palanca. Pero este movimiento interrumpido

no hay que producirlo durante todo el recorrido del contrapeso

pues asi resultarfa en un tiempo de funcionamiento demasiado lax

go. Hay que producir este movimiento en la dltima parte del reco

rrido del contrapesm . “ste se hace mediante un diodo puesto en
serie con la bobina de contra sccidédn y polarizado por un voltaj?

proporcional a la amplitud del desplazamiento de la palanca de
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to mévil del relé llega entonces a tocar el contacto fijo 1.

Si al contrario la pal nca se desplaza por abajo un voltaje
aparece igualmente a la salides del amplificador, pero es el otrp
diodo el que suminietre més corriente y en consecuencia el cone
tacto méyvil del relé llega a tocar el contacte fijo 2.

En paralelo con la bobina de relés se encuentran dos diodbs
polarizados y dispuestos en sentido inverso. Estos diodos actian
como limitadores del voltaje aplicados a la bobina del relé M.

El relé del comparador de fase manda dos relés electromag-
neticos R y S de tipo normal que sirven para la modificaci 6n de
las conexiones del motox C de corriente continua gue se precisa
para el desplazamiento del contrapeso. Para el recorrido total
del contrapeso es necesario un tiempo dsterminado. Ls convenient
te reducir tanto como se pueda este tiempo para permitir més opi
rgciones de peso a la horse. De otra parte dada la sensibilidad
del sistema es necesario que el contrapesoc llegue a su punto de
descanso con velocidad muy reducida. Estas condiciones imponen
un dispositivo de cambio de velocidad de tal modo que cuando
el contrapeso esti lejos de su posicién de descanso la velocidag
gque se le impone sea la mayor posible y que cuando el contrapesp
llega cerca de su pogicidén de eguilibrio, ia velocidad se halla
muy reducida.

Para conseguir este resultadc hace falta un dispositivo mag-
netico de cambio de velocidad actuando por medio de electroimén
U. Ademés dos contactom eléctricos V e Y se cierran cuando la
palanca estd desequilibrada en una cantidad determinada, de tal
manera que se arrancea la velocidad mayor, por recibir el ele-
troimén U la corriente através de V o Y. Al contrario, cuando el
contrapeso estd tan cerca de la posicidén de equilibrio que la

palanca no presiona mds el contacto eléctrico, el electroimén
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za y el relé del motor actiia para hacerle girar de tal manera

la romana. Entonces por los desplazamientos importantes de la
pglanc& la bobina de contra accidén no actia. Pexro cuanto mée se
acerca la palanca a su punto de equilibrio, méds actdia la bobinal:
de contra accidn.

El contador de vueltas F comprende:
a) Una esfera & delante de la cuel se mueve una aguja 10 que efﬁa
tﬁa una revolucién completa, cuando el husillo efectua un giro
comnpleto.
B) Un contador T del tipo q&e se utiliza para cuentakilometros

m Este contador contime tres ruedas, divididas cada una en dieg

partes numeradas de 0 a 9, La primera rueda (izquierda) efectua
un giro completo por 10 giros de la aguja de la esfera;La segun+e
da efectua un giro completo por 10 giros de la primera, La terc%-
ra efectua un giro por 10 giros de la semnda.

Las conexiones entre la pal nca A y la parte electronica fija
de la bdscula se hacen medainte hilos flexibles colocades cerca
del centro de oscilacidén de la palanca.

FUNCIONAMIENTC DE LA BASCULA

Cuando el plato de la béscula estd& vacio el contrapeso H se
situs en una extremidad de la palanca y el contador de vueltas
indice O en todas las ventanas. 9e supone gue se coloca en el
plato de la bdscula un peso determinado, La extremidad de la pat

lanca gue sostime la bobina del captador de movimiento se despla-

que el contrapeso se desplace en un sentido gue compense el pew-
so puesto en el plato. En el primer momento la presidén de la pas
lancé ayudada por la presiém . de una de lus dos palanguetas so4
bre el inversor de cambio de velocidad es tan fuerte que el mo=-

tor C hace girar el husillo & a toda velocidad, pero cuando el

pese H se ha acercado bastante al punto donde tiene que llegar,
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la presidn sobre el interruptor V disminuye ¥ la velocidad del

husillo es reducida por medio del cambio de velocidad. Cuando el

tra accidn actia sobre el reld del comparador de fase y el huel -
&lo ge pone a girar a intervalos con velocidad muy reducida. £

l1legar el contrapeso al punto de equilibrio, el relé sensible de

cién del motor C y se para el sistema. Cuando gira el husillo %
bién gira el contador de vueltas F gque registra la cantidad de
ros del husillo, necesarios para desplazar el contrapeso H que

ce restablecer el eguilibrio de la palanca. Bl paso del hust1llo

Eleta por la menox variacidon de pesoc gque €s preci so medire 81 se
reduce el peso sobre el plato dé 1a bascula el motor se pone en
marcha en sentido inverso ¥y el contador funcionando hacia atrés
indica el nuevo peso de la cargae

PETIC ION DISTANC ILPRESION DE _LAS CIFRAS DE PESQ. =
is interesante.repetir a distancia las indicaciones de la

biscula, de tal manera gue esto se conoce &n un despacho, Tambié
es interesante tener las cifras registradas automaticemente. Por
eso la bhscula electrdénica estd equipada de un sistema de repeti
cidn a distancia de las cifras y de un dispositivo de impresidn
de dichas cifras.

El1 contador de vueltas estd equipado de un contacto cerréndo
por cada giro de la agujae Se¢ producen impulsos electricos que
son transmitidos por medio de una linea electrica al punto més
remoto donde se quieren tener los resultaﬂos»de medida. Estos
impulsos actdan sobre contadores de impulsos, funcionando para
contar y descontar segin el sentido de desplazamiento del contr
peso de la b4soila. Los contadores de impulsos‘hacen actuar ade+

mé&s un dispositivo de impresién de tiques con jndicacién de fec

contrapeso llega cerca del punto de equilibrio, l=a bobina de conj..

comparador de fase corta definitivamente el circuito de alimenta

eatal que la primera rueda del contador efectia una giracién ¢ omy

:
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peso y de un nymero de orden. Una copia del tiqué queda dentro

del aparato. Esta copia se utiliza para hacer controles pericw
dicos de las salidas y de las entradas.

Hecha la descripcién precedente, es preciso afiadir que los
detalles de realizacidn de la idea expuesta pueden vartar, sin
que por ello cambie 1a esencia de la invencidn, que es la que
gse desprende de los parrafos que anteceden y la que se reivine
dica en la siguiente

NOT A4

En resumen, el privilegio que se solicita recaeri sobre las
reivindicaciones gue sigueni

l1a,-"4parato automidtico de medida de fuerzas con mando elec-
trdnico, ceracterizadoc porque es de tipo romana con desplazamie
to automatico del contrapeso, producido por un husillo gue gira
por medio de un motor eléctrico, obteniendose la pesada por me-
dio de un contador de vueltas que registra las vueltas efectua=
das por el husille ¥y necesarias para volver & restablecer el eq
librie de la rom:.na.

28 ,=« Apsarato automdtico de medida de fuerzas con mando elsc-
trénico, caracterizado porque la posicidén de la palanca estéd co
trolada por un sistema electrdénicc que comprende esencialmente
un dispositivo inductivo que actia sobre un relé, el cud hace
girar el motor eléctrico en el sentide que se precisa cuando se
carga o se descargs la placha de la bésculsa.

38,w dparato automético, segin reivindicacidén 28, caracteri-
zado porgue estd provisto de dos palanguetas auxillares utillizal
das para compensar la inercia de las partes mecéanicas, estando
el moviemiento del contrapeso regularizade mediante tres velo-

ciades distintas, las dos primeras por cambio mecdnico de velow

cidad a base de pleas reductoras, elegidas por medio de un ele cp
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troimén y la tercera por medio de impulsos eldctricos de durge

cidén determinada producidos por un relé y aplicados directamen 4
te al motor, obteniendose la impresidn de tiquets por medlo de
impulsos éléctricos pudiendo ser estos trasladados a la distane
cia que se crea convenente Juntamente con la lectura del peso,
48,. Se reivindica, por dltimo, como ovjeto sobre el cual hg
de recaer la Patente de Invencidn que se solicita
WAPARATO AUTOMATICC DE MEDIDA DE FULRZAS CON 1ANDO ELECTRO-
HICOm,
Todo tal y como se describe en la bresente memoria gue cons+
ta de once pdginas escritas a méquina Yy dibujos que se acompas
flan.
Madrid, 27 de mayo de 1.959

ALFONSQO UNGRIA
w7
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