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M E M O R tA  D E S C R !P T )V A. .-------------------*..**
En la  presante Memoria descriptiva y con la  

ayuda del plano adjunto, vamos a describ ir la s  caráete 

r is t ic a s  de un invento que concierne a un sistema de -  

mando a distancia,para d ir ig ir  e l  movimiento de un mo­

delo o modelos dentro de un área controlada, y está es 

pecialmente indicado para e l control de varios modelos 

a l mismo tiempo, como por ejemplo, barcos, coches, ve­

hículos de tracción y h overcr-ft.

Para logra r este f in  dentro de un área can— 

trolada, existe un sistema que comprende un equipo -  

transmisor en un cuadro de mandos, a l cual genera, co­

mo mínimo, cuatro señales e léc tr ica s  d istin tas , corres
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pondientes a cuatro mandos d iferen tes, y un am plificador 

para am plificar la s  señales e léc tr ica s , y lle v a r la s  a -  

una a n illa  inductiva que rodea e l  área controlada, y tam 

bién equipos receptores montados a lo s  modelos para la  -  

recepción de las señales de mando inducidas; cada uno de 

los  equipos receptores incluye un reg is tro  b inario  o con 

tador, para perc ib ir las  señales de mando llevadas a é l 

cuando está funcionando y operable para producir una se­

ñal binaria de expulsión (output) correspondiente, que -  

efectúa la  función de mando necesaria. Se describ irá e l 

invento en conjunto sólo mediante ejemplo, haciendo re fe  

j  rencia a los  esquemas acompañantes, en los  cuale&Y 

j Figura 1 s representa un diagrama de c ircu ito  diagramáti- 

co de un equipo transmisor de un sistema de control, se­

gún e l intento, e l cual se ap lica  para e l mando*dé mode­

los de barcos, y ......
*  * *  .

Figura 2 : representa un diagrama de circu ito  diagpamáti-
.****

co de un equipo receptor del sistema de controL.$La*la Fi 

gura 1 , uno de lo s  cuales está montado a cada uno.*{ie los  

barcos a d ir ig ir *

Conforme lo s  esquemas, e l sistema de control -  

( 10 ) incluye un equipo transmisor ( 12 ), que transmite se 

Hales de mando a una an illa  (14 ), que rodea e l área acuá 

tica  en la  cual se efectúa e l control de lo s  modelos de 

barcos, y una pluralidad de equipos receptores (16) (só­

lo  uno de e llo s  se representa aqu í), cada uno de e llos  - 

montado a l modelo de barco (B) que le  corresponde (figu ­

ra 3 ). Todos los barcos están provistos de dos hélices 6 

propulsores gemelos (P ), cada uno de los  cuales se mueve
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mediante su motor (M), y funciona con batería , lo s  moto­

res se controlan por reacción a cualquiera de lo s  cuatro 

mandos transmitidos por al equipo transmisor, con e l f in  

de mover e l barco o adelante o a trás o adelante a la  i z ­

quierda o derecha. 5n este caso se proveen doce cuadros 

de mandos (no representados aqu í), de operación manual -  

para e l control individual o simultáneo de doce modelos 

de barcos, incorporando cada cuadro de mandos cuatro c ir  

cultos monoestables (18 ), los  cuales codifican lo s  cua­

tro  mandos en forma de cuatro pulsos e léc tr icos  de dis—- 

tin ta  longitud, por ejemplo, 4mS para movimiento a la  de 

recha, 8mS para la  izquierda, 12mS para adelanté* y  16mS 

para atrás, respectivamente.

lo s  pulsos de cada cuadro de mandos se 'llevan  

a un canal respectivo de doce canales de un conmutador -  

e lé c tr ico  (20 ). Los pulsos representan división**de*tiem- 

po hecha m ultip lico en e l conmutador ( 20) , para #¿%áuoir 

una forma de onda de expulsión (output) (como pqyiéjem— 

pío la  que se representa en e l esquema 1a ),  consistiendo 

en un pulso "sync" (22) de 40mS que actúa como pulso-mar 

co "aync", seguido de doce pulsos "lyne sync" de 1mS, cu 

yas puntas están distanciadas por 20mS para proveer lo s  

mencionados canales.

De cada cuadro de mandos, los  pulsos da mando 

elegidos, aparecen en e l canal respectivo del conmutador 

(20 ). La Figura 1, enseña un cuadro conectado a l  canal 7 

y dando un mando de g ira r hacia la  izquierda, y la  Figu­

ra 1 enseña la  forma de onda de expulsión (output) resul 

tanta a l Punto X.
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La señal compuesta, que comprende " l in e  syne" 

*S y expulsión (output) del conmutador ( 20) saliendo por 

La puerta AND (26 ), se lle va  a un modulador (2 8 ), cuya -  

amplitud modula la  expulsión (output) de un oscilador -  

(30) (que opera, por ejemplo a 75 KHZ); dicha señal modo 

La da se am plifica (a aproximadamente 1 amp. de magnitud) 

mediante amplificador de energía ( 32 ) ,  y se lle v a  a la  -  

an illa  (14 ), la  cual produce un campo magnético por toda

e l área controlada.

Referente a la  Figura 2*, cada receptor inclu­

ye una antena de " fe r r i t e "  (40 ), adaptada a 7 5 .¿QZ y em­

pleada para coger e l campo de inducción de la  a n ílla (1 4 ). 

Las señales recibidas se amplifican primero en e l ampli­

ficador (42 ), y después son bailadas y lim itadas*en e l -  

indicador y lim itador (44) y (46) respectivamente, para

producir a l  punto Y una señal idéntica a la  del'pühto X
* . *

del equipo transmisor. . .J

Un indicador de "sync" (48) halla elppiao-m ar 

co de 40mS y reajusta un contador de dirección .(.5&). La 

punta de cada pulso de dirección después cuenta a través 

del contador, y la  puerta AND (52) se conecta a la  expul 

sión (output) del contador (5 0 ),de modo que pueda 

BU canal particu lar y dar una expulsión (output) para e l 

periodo to ta l de este canal. La señal del canal se combi

na en AND (52) con la  señal compuesta saliendo del lim i 

tador (46 ), para producir una señal de expulsión (output 

idéntica a la  señal de mando derivada a l  punto Z en e l 

c ircu ito  transmisor. La punta de esta señal de expulsión 

(output s igna l), determinada por e l d iscem idor de punta
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(60 ), se emplea para reajustar un reg is tro  de mando ( 54) 

y para ab rir  una puerta AND (56 ), la  cual permite a un — 

oscilador (58 ), que marcha cinco veces más rápido que e l 

pulso derivado del indicador ( 59) y la  Base juntada a é l 

insertarse en un reg is tro  ( 54) que cuenta la  longitud de 

la  señal de mando, y produce una señal de expulsián(outpt^ 

s igna l) apropiada.

Las señales de expulsión a, b, y c del regia— 

tro  (54 ), son de forma paralela binarias la  señal de ex­

pulsión (a ) esté conectada eléctricamente a un motor (M)

la  señal de expulsión (b ) está conectada a otro motor(M)
.  *  *

y la  señal de expulsión (c )  está conectada a u n 'rs ia is  -  

para la  reversión del suministro e léc tr ico  a los-motores 

Serán variab les las  circunstancias de* Materia­

le s , tamaños y formas de las  partes que in tegran lé l s is­

tema, a s í como las características de losm óviles-que se 

pueden accionar, siempre y cuando e llo  no a lte ra g e 'la  -  

esencialidad del sistema objeto de este reg istrb^qu e se 

transcribe en la siguiente

N O T A
3S SE =

Los puntos nuevos y no conocidos en España,que 

se reivindican en e l presente Modelo de U tilidad , son:

19.- Mando a distancia para la  dirección de -  

lo s  movimientos de móviles dentro de un área controlada, 

que se caracteriza por e l empleo de una a n illa  de induc­

ción, de alambre, que rodea totalmente e l área de opera- 

tiv idad de los  modelos móviles, y cuya a n illa  puede es— 

tar empotrada en la  pared que encierra la  instalación , -  

determinando con e l lo  e l campo operacional.
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23.- Mando a distancia para la  d irección  de -  

los  movimientos de móviles dentro de un área controlada, 

según la  precedente reivind icación , que se caracteriza -  

porque lo s  modelos móviles estarán provistos de recepto­

res de señales, que responden a l  campo de inducción re­

verberante producido por la  a n illa  de la 1 * re iv ind ica­

ción, no precisando antenas externas.

3B.- Mando a distancia para la  d irección  de - j  

lo s  movimientos de móviles dentro de un área controlada, 

según la s  precedentes reivindicaciones, que se caracteri 

za porque e l sistema lo  integra un equipo transmisor en 

un cuadro de mandos, que genera, como mínimo, cuatro se­

ñales e léc tr icas  d istin tas , correspondientes a cuatro -  

mandos d iferentes y un amplificador de señales S Ié& tri— 

cas,que la s  lle va  a la  a n illa  inductiva que rod éá 'e l área 

controlada, y también equipos receptores montadosra lo s  

modelos, para la  recepción de Las señales de mañdoíindu- 

cidas, con pequeños motares que determinan lo s  molimien­

tos a seguir por lo s  móviles. Y

4S.- "MANDO A DISTANCIA PARA LA DIRECCION DE -  

LOS MOVIMIENTOS DE MOVILES DENTRO DE UN AREA CONTROLABA", 

de conformidad en un todo en lo  esencial y fin es  indus— 

tr ía le s  a lo  descrito  en la  precedente Memoria Descripti 

va, y gráficamente representado en las figuras del plano 

adjunto para su mejor comprensión.
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Esta Memoria consta de SIETE hojas, escritas o 

mecanografiadas por una sola cara y a dóble espacio en -  

153 lín eas .

Valencia, a 13  de 

Por autorización

¡Suero de 1.981

* *
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