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21 presente invento se r e f ie r e  a un sistema 

de mando con meoanismo de maniobra gradual, e l cual tien e  

elementos e s tá tic o s  y sobre e l que actúan señales de una se- 

ouenoia de señ ales producidas por d isp o sitivo s transmisores'.

■ as ya oonocido un meoanismo de maniobra gra« 

dual con elementos e stá tlo o s  para e l mando de asoensores, 

en el 4ue a cada parada va asignada una unidad de mando y en 

ionde e l estado de p artid a  de una unidad de mando In flu id a  

por la  señal de mando representa la  p oslcián  de la  cabina.

A  cambiar l a  cabina de p o slc lán , la  señal de mande hace va- 

m a r no solamente el valor de partida de la  unidad de mando 

s ig u ie n te , sino también e l  valor de partida de l a  unidad de 

mando precedente. Por consiguiente, lo s  va lores de partida 

P r  enoima y por debajo de la s  unidades de mando In flu id as 

por la  señ al, son Ig u a le s . Esto, s in  embargo, Impide e l We 

lo s  va lo re s  de p artid a  de la s  unidades de mando puedan ser

empleados de forma d ire cta  para la  determlnsoián del sentido
de mar oha , ;

i

a  presente invento tien e por objeto oonse- j  
gu ir un meoaniamo te  maniobra gradual al oual, con lo s  menos ! 

elementos p osib les  estátlo o s u n ificad o s, permita f i j a r  la  po- 

s lo iá n  del meoanismo de maniobra gradual, y 4ue también sumí- 

n is t r e  valores de p artid a  4ue señalen claramente s i  e l  c ita -  

do mecanismo de maniobra se h a lla  por debajo o por enoima de 

una determinada p oslo lán , lo  oual, por ejemplo, es im prescin-



d ib le  para la  de termina oión del sentido de marcha. Ssto se 

aonsigue por e l hecho de que la s  señales actúan de ta l  modo I 

sobre unidades to n a le s , que una serial oarabie lo s  valores, de 

p artid a  sólo de una unidad zonal, en cuyo oaso li>s valores 

de p artid a  de cada unidad zonal tienen un estado antes de la  

actuaoidn de la  serial correspondiente, y otro estado despue's 
de su actu ación .

Para e v ita r  que e l meoanismo de maniobra 

gradual ooneote varios grados oon una señal se su g ir ió  inoor- ¡ 

p orar, por cada unidad de mando, un elemento retardador o un 

elemento ad icion al de memoria. E ste despliegue de elementos 

ad icion ales puede e v ita rse  segón e l invento, haciendo que 

un lim itador de maniobra gradual in flu id o  por la  señal del 

d isp o sitivo  transm isor, por lo s  elementos de posición  y por 

la  d irección  del movimiento, o uno in flu id o  por la  señal del 

d isp o sitivo  transmisor y por elementos de p osioión, aotiíe 

sobre la  unidad zonal de ta l  manera, que e l mecanismo de ma- { 

niobra gradual ooneote solamente un paso con una señal de d i- 

oho d isp o sitivo  transm isor. j

■ ün e l  dibujo adjunto se representa un ejem- ¡ 

p ío  de a p lica ció n  de toa in sta la c ió n  de asoensor con ejemplos! 

de re a liz a c ió n  del meoanismo de maniobra gradual sugerido por 

e l invento. 2£n aquél muestran; j

La fig u ra  1 ,  la  in sta la c ió n  de asoensor, en 

la  aue la  carrera de la  cabina esta' d ividida en zonas de ae-
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ñ a liza c ió n .

I»a fig u ra  2, un lim itad or de maniobra gra»
dual para un mecanismo de maniobra . .°ra gradual oon movimiento en
dos d ireccion es opuestas.

La fig u ra  2a, unidades zonales y lo s  corres- 
p o n á i s  * « « * 0 .  de posioián ,  ae señal p„ .  M meoanlsmo

de msmo’ora sradual oon movimiento en dos direcciones opues. 
ta s .

Las f le u r a s * 3 y 3a, un esquema de un mando
por p is o s .

ol ascensor.
l a  fig u ra  4 , otra p arte  ma's del mando para

la  figu ra  5, un. elemento esta'tioo en forma 

de un tra n sisto r  conectado a modo de elemento - N i, . .M » .

la  fig u ra  6, un elemento de señal'.

l a  fig u ra  7, un lim itad or de maniobra gra­
dual para un mecanismo de maniobrauianxuora gradual con movimiento en
una so la  d irecció n .

l a  £%ura 7a, unidades zon ales y lo s  co­

rrespondientes elementos de posición  y de sedal para un meoa.

mamo de « « lo te a  gradual oon movimiento en una so la  direo- 
oión.

En la  fig u ra  1  se la  señalado con 20 una ca- 

bina de ascensor uue, oon ayuda de oables m etálicos 81, está

anida oon un contrapeso 23 a írave's de una polea m otriz 2 8 .
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Esta polea motriz 22 está  montada en e l e je  de movimiento 

len to  de un reductor 27 accionado por un motor de induooián, 

Mo. Entre e l reductor 27 y e l  motor Mo va incorporado un f r e ­

no B que es aooionado por imanes MB.

La oabina 20 atiende la s  paradas 11 a 15 , 

Estas paradas van p ro v ista s  de botones de llamada e x te rio r  

M  11  a 15 . En la  oabina 20 van colocados botones redondos j
DO. Sobre la  oabina 20 e x is te  un transmisor en forma de in -  ¡

terruptor de inducoién JS con un arrollam iento primario 24 I

y uno secundario 25. l  través de un en treh ierro, e l a r r o lla -  j  
miento prim ario 24 alimentado con corrien te  a ltern a produoe 

en e l  arrollam iento secundario 25 una co rrien te  a ltern a  de 

sa lid a  que, en un r e c t if ic a d o r , es transformada de forma en 

s i  oonocáda en una señal de corrien te  continua. En e l pozo i

van su jeto s unos talones E li  a B l5 que, a l pasar por e llo s  j
la  cabina 20, alcanzan e l entrehierro del in terru p tor de in ­

ducción JS e interrumpen la  señal de corrien te  continua y 

por e llo  se forma una secuencia de señ ales. Luego, en la  

oabma 20 se ha colocado una v ía  de deslizam iento 26 que ma- j 
nipulan dos in terru p tores ESd y ESu situados en lo s  puntos !

de parada extremos. S i e l in terru p tor de f in  de carrera ESd ! 

ó ESu es accionado por l a  v ía  de deslizam iento 26 , se  produ- 1 

oe en e l mismo una señal de sa lid a  t>.

La fig u ra  1 muestra después, que la  oarrera

está  d ivid id a en zonas por o'rdenes ln -1 ) , en donde H desi-na
°  ¡
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e l nímero Se paradas. 1 cada zona va asignada una unidad zo­

nal d eso n ta  en la  F ig . 3a, oon s a lid a s  Zo y Zd. l a  lín e a  a 

trazo continuo corresponde a un va lor de sedal ig u a l a 1  y , 

la  lin e a  a trazo s, a un valor de señal igu al a 0, en donde’ 

e l va lo r 1 del elemento Zc representa e l trayecto  por debajo 

del correspondiente ta lín  I  hasta e l punto de parada «trem o 

u u e m o r , y , e l  va lo r 1 del elemento Zd, e l trayeoto desde 

e l correspondiente ta lín  F hasta e l  punto de parada extremo 

su p e rio r. Z un va lo r de señal se l e  designa con 1 y 0 cuando, 

en el correspondiente conductor aparece, fren te  a un p o ten cia l

I 46 r e fe r e M l* . «na te n elín  o ninguna ten elín  respectivam ente.

| Guando e l in terru p tor de inducoiín  Js sa le  de un t a lín  F, p ro­

nieve una v a r ia c iín  de le s  valorea de sa lid a  de la  correlpon- 

diente unidad zon al. Como quiera que l a  sa lid a  desde e l ta lín  

1 provoca e l cambio de aeíia l, varia  el lu gar de este  cambio 

para l a  marcha ascendente u y para la  marcha descendente d, 

como se puede apreciar en l a  F lg . i .  Para poder determinar l a  

p o s ie iín  de la  cabina se emplea otro elemento, denominado e l e  

menjo de p cs lc iím  Pe, ta l como se describe en l a  M e .  3a. e l 

cual valora sendos valores de sa lid a  de dos unidades s e n ile s

contiguas, estando representada esta  pesioidn por lo s  trayeo- 
tos P U , Plg> oto. De oaan4o 4eMJ,lbe ^  a4elaEte S3 4es_

prende que lo s  va lores de s a lid a  de la s  unidades zonales pue­

dan emplearse todavia para la  determlnaoiín de l a  d ireoolín  
de maroha.25
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* xa Clon ucu. íueoaiusm o ae  manió»

bra gradual segu'n la s  S ig s . 2 y 2a se ha supuesto que la  cabi­

na se « cu e n tea  en la  parada 1 1 ,  Después, e l ejemplo de manio­

bra ha sido basado en un elemento esta'tloo p e  produce una 

señal de p artid a  1  cuando todas la s  señ ales de entrada tienen 

e l  va lor 0, y que emite una señal de s a lid a  0 en e l  momento 

en que por lo  menos una señal de entrada ha llegado a l valor 

1 . 1 este  elemento e sté tic o  se l e  llama generalmente "Elemento 

B i-ttt" . Los talones ?  estén graduados de manera que e l  talán 

| correspondiente se  enouentre en e l entrehierro del lnterrup- 

| tor de inducoián JS cuando la  cabina se halla en una parada.

por consiguiente, e l arrollam iento aeoundario 25 no produce

ninguna señ al, es d ecir, JS«0 .

Conforme a la  ü’ig .  2, e l in terru p tor de in* 

duooion Jo va unido oon ayuda de un oonduotor U S  a un alemen

t0 3° ’ 0aí° “ 114a aotua «obre un oonduotor L30. De acuerdo 

oon l a  dlreooirfn de marcha de la  cabina l a  maniobra por piaos, 

como se muestra en l a  H g , 3a , produce señ ales de direooián 

dê  mar oha sobre lo s  conductores Wub para marcha ascendente, 

y »'db para marcha descendente. El conductor L¡?ub va a parar 

a l a  primera entrada de uno de loa  elementos 35 de un elemen­

to de memoria 13?. el conductor H?db está  ooneotado a la  p r i ­

mera entrada del otro elemento 34. La s a lid a  del elemento 35 

s irv e  de segunda entrada del elemento 34, y ademés eS«  unida 

a un oonduotor L 35. La sa lid a  del demento 34 s irv e  de se-

I
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! gunda entrada del elemento 55 y, ademas, actúa sobre un oon- 

i ductor L 54.

i Vn elemento 40 tien e tres entradas IP 1 1 ,
í

IP 15 y IP 15 , procedentes de lo s  correspondientes elementos 

de p osición  Pe que se describen en la  P ig . 2a . La sa lid a  del

I elemento 40 s ir v e  a un elemento 41 de primera entrada, y su se*1
1!
i gunda entrada va empalmada a un donductor L 55. 

j Un elemento 56 tien e  dos entradas LP 12 y

IP 14 , también procedentes de lo s  correspondientes elementos 

de p osición  Pe. La s a lid a , del elemento 36 s ir v e  a un elemento;
]

37 primera entrada, ouya segunda entrada va a parar a l con*
i

ductor L 3 4 . La s a lid a  del elemento 37 actúa sobre la s  prime­

ra s  entradas de lo s  elementos 38 y 4 2 . Las. segundas entradas ¡ 

de estos elementos van a parar a l a  sa lid a  del elemento 41. 

jj tercera  entrada del elemento 42 va oonectada al conductor ! 

ii LJS-f La s a lid a  del elemento 42 alimenta la  primera entrada de

| uno de lo s  elementos 45 de un elemento de memoria LISB. La s a l i -
!| 1

j! da del elemento 50 va empalmada a la  primera entrada del e le -  j
!! |
:j ffiento 39» cuya segunda entrada está  unida a l conductor LJ5 . i 

|j La sa lid a  del elemento 39 actúa como primera entrada del otro ! 

elemento 46 del elemento de memoria MSB. La s a lid a  del elemensj
i

to 45 está  empalmada, por una p a rte , oon la  segunda entrada 

del elemento 46 y , por o tra , con un donductor L 45. La sa lid a  i 

del elemento 46 va a p arar, por una p a rte , a la  segunda entra­

da del elemento 45 y , por o tra , a un donductor L 46. Los e le-
1¡
íj i

I
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raen103 d escritos 35 .  40 y e l  elemento do memoria „ 3B oonstitu 

* “  e l denominado lim itad o r de maniobra ^  ^  ^  ^

si¿¿na oon SB en la  F ig . a

j iil mecanismo de maniobra gradual va p ro v is-

to ventajosamente de un d isp ositivo  corrector e l cual en lo s  

puntos de parada errem os, perm ite 4ue a4uél se c o lo r e  en la  

correspondiente p o s io lfo  Se s a lid a  cuando dicho mecanismo es 

alterado por ía o to res  externos. El d isp o sitivo  corrector se 

compone de io s  elementos 43 y 44. „ través Í6 ^  oondMtor

l a  sa lid a  del in terru p jor de f in  de carrera ESd va a pa-

prime^a entrada del elemento 43. Un oonductor l í ’da 

procedente de la  maniobra por p iso s  ( f l g . Ja) aotl¡a „ „ „

sunda entrada del elemento 43. cuya sa lid a  sirTS de teroera

entrada del eiemento 45 y del 46. a  elemento 44 dispone de 

la s  entradas I * .  y a ,  ouya sa lid a  Te efflpaW a> ^  ^

i ta entrada, a lo s  elementos 45 y 46.

SI o iro u ito  ae 'iÍM i Q si,-...ae° un a.a jíis# 2a representa
por una p a rte , unidades ton ales (n-1) oon la s  denominaciones 

a i  a z i 4 , y , por o tra . la s  unidades'de p o sicién , en cantidad 

ueual a l nifmero de p is o s , oon e l d is t in tiv o  p rin c ip a l P . Una 

unidad zonal 2 se compone de un elemento de memoria H oon e le- 

raentos Zc y Zd y con elementos Za y Zb dependientes del s e n ti­

do a e l movimiento, correspondí aitemente p rein teroalad os. Una 

unidad de posioidn se compone de un elementos de posioidn Pe 
y de un elemento de señ al P s.
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Los elementos Za v ?h +■ ?_y «o txenen, normalmente*

; : teo * — — -  — o *  al
^  ~  ae 1 0 s  e le m e n to s  2 a  y 2b_ io# oaaiea

están referenoiados oon un indine ¿u
d.  al fc0e 4e M¡nero P « .  está  empalma.

;  V r 145 y > i a  ^  —  -  - * »  —  os

0 7 V 0n “ dlSe 46 ^  -  o . n f c . t »  X46. , a  t e .

t , T  6,1 ra4° 46 108 'aemen*°a 2a eat¡¡ « > « • » « •  U  oonduotor 
> y , l a  tercera éntrate de lo s  ele,tentón zb, a l oondpotor

°“ r ta  6ntra4a 46 103 1 — t »  Za va a parar ,  u

“  ida de loo  correspondientes l e n t o s  Zo con e l & di(¡e

r ; o d , r í d o en 1  ,  i a . a r t a  én trate te  loa  e l _ :
. ida lo e  correspondientes elementos Zd oon e l

« n id al am 6ria° mmentai0 w  1 - Ooao quiera 4«B delante ae x 
«n ted ^ on al Z 11  no va in tercalad a  ninguna otra  anidad tonal

L I T  T  UnldaS Z0M1 tMPÜ0° TO °0aMta4a otra

r r  ' f a l ta  la  °Uarta -  -  ale,tentó Z aii ,en e l elemento Zbl4.

too está  Bentr° Se la  “ÍS“  “ ldad Z0Eal- 103
e a tte  ooneotadoo de la  o l i e n t e  « ñ e ra : e l e l e c t o  Zo ‘ I

" T " 3- ** Prlmera “ t “ d‘  e3t¿ °°» la  o a l l J
*  “ ° Z a  y - 13 ~  entrada, con la  ca lid a  del j

atento Zd. a  demento Zd tien e , asimismo, doo entradas l a  í 

P—  da^lae oaales « .  va a p a r a r  a l a  ca lid a  del e le  ^

. y . la  segunda, a la  S alida  del elemento 2c.

lo s  elementos de p c s io iín  Pe disponen de

II
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dos entradas. La primera entrada esta unida oon l a  sa lid a  del 

elemento Zd de id én tico  ín d ice  numérioo y , l a  segunda, oon 

la  sa lid a  del elemento Zo oon un índice numérioo disminuido 

en 1 . Por lo  demás * la s  sa lid as de lo s  elementos Zo y Zd van 

a parar todavía a lo s  correspondientes conductores LZo y LZd 

respeo t i  vamen te . El elemento P e l l  dispone sé lo  de una entra- 

dam ya que delante de la  unidad zonal Z ll  no va in tercalad a 

ninguna otra unidad zon al. El elemento Peljj dispone igualmen­

te  sé lo  de una entrada porque no e x is te  ninguna unidad zonal 

con e l mismo índioe numérico. Las sa lid a s  de lo s  elementos 

Pe van a parar, por una p a ite , a l p ertin en te oonductor Lp 

oon e l ín dice numérioo correspondiente y , por o tra, a un 

correspondiente elemento de señal PS¡.

ItO obstante, e l d isp o sitivo  oorreotor men­

cionado anteriormente para e l mecanismo de maniobra gradual 

puede actuar también directamente sobre la s  unidades zonales 

Z s i  la  s a lid a  del elemento 43 actúa oomo tercera  entrada 

de lo s  elementos Zd y, la  sa lid ad  del elemento 4 4 » oomo te r-  ' 

cera entrada de los, elementos Zo. !

La maniobra por pisos según Figuras 3 y 3a i 

tien e pulsadores de cabina De, lo s  cuales son alimentados a ' 

través de un o irou ito  de seguridad SS, ta l  como se describe 

en lo  que reppecta a l a  P ig . 4* y de un. contacto a u x ilia r  

LB del freno B. Luego existen  pulsadores exterio res  DA en 

numero correspondiente a lo s  lugares de parada, puya alimen- 

tacién  conduoe todavía a través de un oontaoto de suelo KF
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e l cual, hallándose la  cabina ocupada, desoonecta lo s  pulsa**

; dores exterio res  1)4 , La señal del oirouito  de seguridad SS 

l le g a  luego, a través del coüduotor I5 S, a la  entrada de un
.

elemento 50, cuya señal de sa lid a  alimenta a un donductor L50,

lista señal de sa lid a  tien e la  misión de anular los elementos

j de memoria MS (E ig . 5) y ME* (E ig . 3a) siempre que e l c iro u i-

| to de seguridad SS su fra  una in terru p ción . Para cada lu gar de

j j  parada e x is te  un elemento de memoria L3S compuesto de lo s  ele*
|! : 

mentos üa y 5b. Cada elemento 5a dispone de tres  entradas. La ¡

primera entrada está  unida con e l correspondiente pulsador j
2 4 , l a  segunda con e l correspondiente pulsados 20 y , la  te r-
oera, con l a  sa lid a  del elemento ooordinado 5b. SI elemento 
5b

tien e una primera entrada, l a  cual va a parar a l a  s a l i ­

da del elemento coordinado 5a. 2icho elemento 5b tie n e , ade- \

| raa'3 ’ dos .entradas para la  extin ción  del elemento de memoria !

1 5 . Una de la s  entradas está  ooneotada con e l conductor L50 

I y , la  o tra, con e l  correspondiente conductor IP ,

I 2e la  descripción de la s  S ig a . 2 y 2a se ha !

lj desprendido que la  p osición  de la  oabina es determinada por I
; ' i

lo s  elementos de p osición  Pe., Para hacer p o sib le  un v ia je  de la  

oabina se requieren otros elementos más oon e l  f in  de poder 

•Lijar la  direooion de la  maroha. Estos elementos tienen que 

poder e stip u la r  s i  una llamada e x is te  por encima o por debajo :

¡ de la  posición  de la  cabina. 4 este  f in  existen  unos élemen- i 

tos Eg, Eh, S i y Ek. Los elementos Eg y Eh sirven  para la  de- '

« .

I
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termina oí ón de la  maroha deaoendente y , lo s  elementos SI y a ¡  

para la  determinación de la  marona asoendente. los elementos ' 

; i7s y H  *°n aBPehdientes de lo s  pisos y tienen un in d io s nu- 

méri<!0- debiendo ah í tenor presente lúe una marcha asoenden- 

te o deaoendente só lo  se puede l le v a r  a oabo desde ln -1 ) 
parad& s..

Cada elemento Sg dispone de dos entradas, 

la s  ouales va unida a la  s a lid a  del correspondí ente 

elemento Sa y , i a o tra , a l correspondiente conductor LZo. la s  

sa lid a s  de lo 3 elementos Jg s irv e n  de entrada de un elemento 

íh ,  cuya sa lid a  actúa sobre un conductor LPh. Cada elemento 

dispono de dos entradas, la  primera 4ue actúa sobre la  corres­

pondiente aaltida del elemento 3a y , la  segunda, 4ue va a pa- | 

rar a l correspondiente conductor LZd. Las sa lid a s  de lo s  ele- i 

mentes P i sirven  de entradas del elemento Pfc, cuya sa lid a  os-' 

ta coneotada a un correspondiente oonduotor LPk.

Las señales de lo s  aonduotores LPh y LFk 

tienen 4ue ser a c u c ia d a s  durante la  marcha, hasta m e en la  

parada p re v is ta  e l ta lán  P corta la  señal del in terru ptor 

de inducción JS, t a l  y oomo se muestra en la  F in . 3a. La se- 

aal de descenso a l oonduotor LPh se sum inistra oomo entrada 

a un elemento 51, ottya s a lid a  s irv e  de entrada a un elemento 

id a  y a un elemento 52. a  elemento Pdo es una de la s  p artes 

de un elemento de memoria MFd, compuesto de un elemento pda 

y de un elemento Pdb. L„ sa lid a  del elemento Pdb está  unida
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oon la  segunda entrada del elemento Fda y, i*  s a l id ,  del 

elemento id a , oon l a  primera entrada del elemento i ’db.

I*a señal de subida en el codüuetor LPic se
sum inistra a un elemento 54 ou,,a *Bl1 .

54 * ouya sa lid a  s irv e  de primera
entrada a un elemento Púa y de .  ,,

y , *e segunda entrada, a l elemen-
o 5 3 . a  elemento Púa eE una de la3  p„ t63 ^  ^  

e memoria I f t ,  compuesto de lo s  elementos Púa y Pub. la  aa.

lS * del e ie “ n t° ^  eatá • «  la  segunda a.trada de!
elemento Púa, y la  s a lid a  de e3te elementc ^  oün l a  ^

ra entrada del elemento Pub. El oonduotcr 1*3 es la  te io era  

entrada a l elemento 5*. la  sa lid a  de este  elemento 5a oondu- 

ee, por una p a rte , hacia un elemento 53 y, p w  o tr . f haola

“ SeSTOlS6 “ * dS l0B « »  y *ub. U  s a lid a  del
elemento 53 aotu$ sobre un donduotor m v  ,«wnuuoíor UúV. Los elementos Fdb
1' Pub tienen una tercera  entrada, l a  cual va conectada a l 

conductor t 50 . l a  cuarta entrada del elemento Pdb va a parar 

a l a  s a lid a  del elemento Pub y, la  cuarta entrada del elemen- 

o « b ,  a la  sa lid a  del elemento Pdb. Estas dos u n ió n ., cons­

tituyen  un enervam iento recíproco de lo s  elementos de memo- ! 

- a  y » «  del sentido de marcha, lo  1M  impide ambas ¡ 

leccio n es de maroha pueden reaooionar a l mismo tiempo la  ' 

sa lid a  ael elemento Pda y Púa actúa, ademas, sobre un oónduo 

r  l íd a  y ipua respectivam ente y, la  s a lid a  del elemento

y í ’ub, sobre un conductor LFdb v LPub t-65
y -u¡ub respectivam ente.

’&l mot 02? ÍUO ¿L p lo r\ o-n 4- j .
e la  p a rte  de aooionamiento es
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alimentado, segán Fié'. 4 » ¿esle  una red R S i1 a través de con- 

taotores. ¿>u y Ld para e l sentido de maroha. El primario de 

un transformador Tr va oonectado a lo s  conductores 2» y T, 

mientras que e l secundario va a parar, por una p a rte , a un 

re c t if ic a d o r  GEL y, por o tra , a través del conductor 67, a l 

arrollam iento primario 24 del in terru p tor de induccién JS». j 

Una de la s  sa lid a s  del r e c t if ic a d o r  G-l va conectada a un con* i 
ductor L6ü, que está  en masa, y la  otra s a lid a , a un conduc­

tor L 6 l. Los dos conductores L60 y L6l alimentan el mando S t ,  ,
i

ta l como se l e  ha d escrito  para la s  Figuras 2 , 2a, 3 y 3a. La ! 

co rrien te  continua p u lsa to ria  por e l lado secundario del re c ­

t if ic a d o r  G-l es aplanada como de costumbre. Al mando Lt van a 

parar la s  entradas U S , LESd, LESu y El sentido de las. I

tre s  primeras entradas fue oportunamente mencionado. El condus-i* 

tor L6l va conectado a un o irc u ito  de seguridad SS, compuesto | 

de un contacto de paracaídas EJ, de un botén de detencién DH 

y de contactos de puerta KT. La s a lid a  del c irc u ito  de segu­

ridad SS va a p arar, por una p arte , a través del conductor ¡ 

ISS, a l mando St y , por o tra , a través de contaotos EV para ' 

control del en olavamiento de la s  puertas, a un conductor L63. ¡ 

Para mayor s im p lifica o ié n  se ha dibujado solo un oontacto KT 

y uno KV.

E l mando St dispone de la s  tres  sa lid a s  

LMV, LFdb y LFub anteriormente d e so rita s , La sa lid a  LMV va 

conectada a la  base de un, tra n sisto r TüíV a través de una r e s is -



tenoia 64. SI emisor de este  tra n s is to r  TMV va a parar a l 

conductor L60 y, e l co le cto r , a l oonduotor L6l a través de l a  

bobina de un electroim án MV para enclavamiento de la s  puer­

ta s . La sa lid a  Li’db esta' conectada, a través de una. re s is te n ­

cia  65, a la  base de un tra n sisto r Tí>a. Su emisor va a parar 

a l conductor L60 a través de un contaoto a u x ilia r  KSul del 

contaotor para e l sentido de marcha Su, y su co leo to r, a tra ­

vés de una bobina de oontactor Sd, a l conductor L63.

La sa lid a  LFub esté  unida a través de una 

r e s is te n c ia  66 con la  base de un tra n sis to r  ISu, su emisor 

con, e l  oonduotor L 60 a través de un contaoto a u x ilia r  ICí$dl y,, 

su c o le c to r  oon e l oonduotor L63 a través de una bobina de 

oontaotor 3-u. El conductor L63 va conectado después a l con­

ductor L .60 a través de l a  bobina del eleotroima'n de frenado j 
¿IB y a través de lo s  contactos a u x ilia re s  E3d2 y E>a2 ooneo-

tadoa en p a ra le lo  de lo s  contaotores Sd y Su. ¡
!

La p arte  p rin cip a l del mencionado elemento j 
"HIv.-.M” se compone ventajosamente, segur 2a ¡fig . 5, de un j 

tra n s is to r  T2. .sas entradas van conectadas con l a  base del j 
tra n s is to r  12 a través de un niímero de r e s is te n c ia s  depen- j 
diente del mando, por ejemplo de la s  re s is te n c ia s  Wl, W2, W3 ¡ 

y W4. E l emisor de este  tra n sis to r  T2 está  en masa, mientras ■ 

que e l co lecto r va a p arar, a través de una r e s is te n c ia  WG, ' 

a l conauctor de alim entación negativo L6l del mando. El co* | 

le c to r  va a parar, además, a la  s a lid a  70 del elemento ”E t . .  !
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rio Obstante, la a  re s is te n c ia s  de entrada 
»/ de dioho ©1 emento t\t-í n ~ _ ,BW ” Hl ae ptteaen s u s t ltu ir  taJnl)iea poi, 

diodos, ^  ouyo caso éstos actúan sobre la  base a través de

una r e s is te n c ia  a d ic io n a l.

Los elementos de señal PS mencionados en l a  

descripción  estén concebidos, por ejemplo, conforme a l a  F ig  

5. la  entrada se a p lic a , a través de una re s is te n c ia  WS, a 

la  base de un tra n sisto r  e l . 3u emisor se  b a ila  en masa, en 

tanto aue su co lecto r va a parar a través de una lámpara de 

seríales a , a l conductor de alim entación negativo L & . El 00.  

le o to r  esta' unido a la  s a lid a  71 . Para la  lámpara de señ ales 

a se conecta una re s is te n o ia  WJ oon e l f in  de e v ita r  una d is­

torsión  del e fe c to  de sa lid a  sobre el mando en oaso de f a l la r  
esta lampara de señ ales 3 .

¿ base ur: eíiemplo de marcha se exp lio ará  

más todavía e l funcionamiento del mecanismo de maniobra gra­

dual. mesón lo  d escrito  anteriorm ente, l a  cabina SO en la  pa­

rada 11  se h a lla  en p osición  de reposo. De la  descripción se | 

desprende 4ue e l conductor U S (F ig . 2) conduce UM ae¡¡#1 „ j 

y , en consecuencia, e l  conductor 1  30. una sefial 1 ,  Por eso j 
todas la s  s a lid a s  de lo s  elementos Za y 2b ( F ig . 2a) son lgnaI

a 0. Como 4u iera  como u'ltimo v ia je ,  l a  cabina ha r e a liz a -  i

do una marcha descendente hasta l a  parada 1 1 ,  lo s  elementos | 

Zo tienen una sa lid a  1 y , lo s  elementos 24, m a s a lid a  ©. Esto j25
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UenB P°r oon8eQuenoia 1”-® el elemento P e ll  tenga una sa lid a  

1 . mientras »ue lo s  otros elementos Pe tienen una sa lid a  0 

Be este  modo el elemento de señ ales PB11 viene a tener una’

entrada 1 ,  lo  4ue promueve el enoendido de l a  correspondían-
te lampara de posición.

¿n la  mencionada¡posición de reposo de la
cabina 20, los elementos de la  pío- p *ue 0.a 4 presentan los s i t i e n -

tes estados, 30=1, 34*0, 35=1, 36=1 -  37=0 - 38=1 -  5 9 *

40.0 -  41=0 -  42ei .  45-0 .  46si, 4350, 44.0.

Se supone 4ue es,manipulado e l botín  de l l a ­
mada ex te rio r  * 1 5  ( « * .  3 J . l a |señal ,  ^  ^

oolooa la s  sa lid as de lo s  sucesivos elementos en lo s  estados! 
Sal5=o -  3615-1 .  p u j a .  .  P t-o  .  54m1 _ ^  1>

*neda a s í  previamente determinada la  d ireo oiín  de maroim * * ,.

• —  ■ ^  —  -  —  * -  elemento 54 « » *  3a, p r o l e  
ve todavía lo s  estados de sa lid a  52-0 .  5 3 » ,  por l0  ¿ae #

 ̂ 3 ciê  emis0:í y de la  base del tra n sisto r  TKV (P ig . 4} ¡

o iron la ana co rrien te  de mando 4ue ta ce  4ue se vuelva se le o - !

tivo el circu ito  de emisor»coleetn-p w ■ ir  r e c t o r  y ^ue actué e l e le o tro i-  i

mín de enciavamiento HV. Ha señal de d irección  de marcha U J  

promueve una co rrien te  de mando en e l  tra n sis to r  E n . Hedían,,1 

e l a  atrao o iín  del electroim án de enciavamiento I,rv se c ie ­

rra  e l contacto lev, el contactor Su autua y l a  cabina marcha j 
lia d a  a rr ib a .

•Al mismo tiempo, la  serial de dirección de



10

15

20

25

1 9 . -

marcha L.ub (* i« . 2) del valor 1 ,  p r e c a v e  l o s s i l e n t e s  

nuevos estados de sa lid a : 35=0 -  34-1 -  a : 1  .  42a0 .  j8g0

- 39=1 . De este  modo re su lta  46= 0 y 45-1, de forma gue e l

conductor L4S tien e  una señal 0 y, e i conductor L45, una 
aerial 1 .

Debido al movimiento ascendente de l a  oabi- 

“ * 61 ln te ^ ‘ ® «• m au colfo  JS ( p 1 g . x) 4eJa 4e a „ tuar 

00,1 e l  talón i 'l l ,  por lo  npe el oonduotor U S ( j 'ig . 2 ) e3 

alimentado oon una aerial 1 . Sato da por resultado l o .  alguien  

tea nuevos estados de sa lid a : 39=0 y , luego. 30: 0. toa oon- 
duotores (í 'ig . 2a) LKO T/wC r-,,-' 14  b y ^35 tienen ^  sefial igual a 0

y lo s  conduotores'i.45 y I3 4 . ig u a l a 1 ,  Satos e r a d o s  tienen 

por oonseouenoia .jue todas la s  entradas del elemento H all 

sean igu al a 0. en tanto W e todoa loa dem& elementos 3a y

® *enS“  entTada 10 — »  oon e l valor 1 .  Bato pro- 
mueve lo s  sigu ien tes nuevos estados de sa lid a : 3a l l a l  .  Z o ll

"0  "  Z4L1:a • Pell::0  -  V *  -  41 .0  -  38=1, P eí351 .  35,0'.

iMesto aue e l  elemento P ela  ha obtenido la  sa lid a  1 . e l ffleoa.  

mismo de maniobra gradual se encuentra en la  p o s io iín  1 3 . a  i 

e l in sta n te  en 4ue el in terru p tor de induooidn JS l le g a  a l i 
taldn P1 3 , la  señal en el oonduotor U S  cambia desde 1 a 0. j 
la to  da por resu ltado lo s  s ig u ie n te s  nuevos estados de par- I

42»1 -  45.0 -  4 S si, 30s l .  Por oonsiguiente, la  s a lid a  ;
de Z a ll viene a ser ig u a l a 0.

Cuando Sigue marchando l a  cabina y el in te -



5

10

15

20

25

i

20 . -

rruptor de inducción JS sa le  del talón i1! 2 ó F l 3 6 F l4 f varía 

en forma analoga a l estado de sa lid a  del elemento Zal2 ó ZalJ 

6 Zal4, lo  onal l le v a  consigo una variación  del estado del 

elemento P e í 3 ó P e l4 ó P eí 5 respectivam ente.

En e l momento en que el elemento de posioidn 

Pel5  presenta una señal de sa lid a  1 ,  el elemento S b lj (P ig .3) 

rec ib e  una sa lid a  0 y, e l  elemento S a l5 , una sa lid a  1 .  /il mi a- 

mo tiempo la  s a lid a  de 3d l4 , viene a ser igu al a l ,  y se  formaJ 

los sigu ien tes nuevos estados de s a lid a ; FÍI5SO - Pk=l - 54-Q, 

Sin embargo e l ascensor oontinua su marcha ascendente ya que

la  orden de marcha descendente permaneoe almacenada en e l e le ­
mento de memoria LEU (P ig . 3a);,

r
En e l in stan te  en que la  v ia  de deslizam ien­

to 26 aooiona e l in terru p to r de f in  de oarrera Esu se forma una 

señal 0 en e l conductor LESn (F ig . 2) .  Esta señal promueve pa­

ra e l elemento 44 una sa lid a  1 y, en consecuencia, para lo s  

elementos 45 y 46, sendas sa lid a s  0 . Esto tien e por consecuen­

c ia  e l que todas la s  entradas de lo s  elementos Za (F ig . 2a) 

se vuelvan ig u a l a 0, lo  oual traspasa a todas la s  unidades !

zonales Z a la  posioidn de sa lid a  para la  marcha desoendente,

siempre que esto no haya tenido ya lugar por el d esarrollo  

normal del mando.

En e l in sta n te  en que e l in terru p tor de in ­

ducción Jb l le g a  a l talón FI5, l a  señal en e l conductor U S  

^ i g .  3a) se con vierte  igu al a 0 . Gomo quiera que l a  señal de
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^  « I  elemento 54 se  c o n v irtió  p000 antaa ^  ^

cen 0S sigu ien tes  nuevos estados de sa lid a : 52=1 -  55- 0
lo  oual haoe cmp j 35 *

aue deje de actuar el electroimán <3* ,

^  «  • — — — .  ; : r n :
; : 7 UfflPe 18 ^  -  *“ *  *«■  -  tran ststor ISH y e l 0 ;  
taotor üu dei» c\c D 4. ex oon-L ueja ae actuar Til

* 1  contaoto a u x ilia r  ESu2 se abre v
iiace tiue el freno B entre - . ^j  entre en 1 unciones.

Guando se l i e  "a al *
la  sa lid »  a , , P d® parada P re v is to ,

.a l i la  del elemento 44 ( « g .  8J se convierte eB a ,: *  eat¡)

&  ^  la  aab- a .  lo a  v a l o ^  4e aall4¡¡ 4 /
o» e l  lim itad or de maniobra a l e n t o s

maniobra gradual SB son lo s  «h -,,* *
40.0  .  41=1 .  A2m0 103 a iSu lentes:

42«0, 36.1 .  37:0 - 38:0 - 4&0 - 4551i.

supongamos atora que en la  parada 15 entra

1  pro V ” e”  18 °al>lna ?  manÍP,Üa 31 pulaa,ior BOU. ta  señal

sigu ien tes nuevos estado-

-  a - 0  a, , „  4a! S a ll:0  - - w aüii.o - 51-1 - jp(ia-o „ Jidb ^
id D .1 , De esta manera «¿ueda p rev ia- 

mente determinada l a  d iw n m / n !
d irección  de marcha "Pesoensc". l a  señal ■' 

de s a lid a  1  del elemento 51 ( pi<c 1  i
> 1 x l g *  3a) promueve todavía lo a  i 

estados de s a lid a  B2-0 -  ¡
u , , „  5 ‘  53 ’ p0r 10 oual °1 tra n s is to r  m v

«  - l v e  oonduotor y p a v o sa  la  atracción  del a leo- 
troiman de enolavamiento Ble La n .fi.i

„ ‘ “  8eual de dirección  de maroha
en 01 oonduotor « «  provoca ana corrien te  de mando en e l 
tra n s is to r  ISd fn», i „ ,
to » . »  ' ' r a ° 01 B i e l  eleotroim 4n de enolavamie

ee c ie rra  e l oontaotor KV, actúa e l oontaotor Sd y l a  i
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cabina marcha h acia  abajo.

Al mismo tiempo, la  señal de direcoión de 

marcha en e l conductor Udb (E ig . 2} del valor 1 ,  promueve 

lo s  sigu ien tes nuevos estados de sa lid a ; 3450 -  35a! - 41a0- 

38=1 - 39=0 - 42=1 - 4550 -4 6 al, por lo  <¿ue e l conductor 

14o presenta la  señal 1 y , e l oonductor 145, l a  señal 0.

Mediante e l movimiento descendente de la  

cabina, e l in terru p tor de inducción JS se s a le  de la  zona del 

talón 115 , por lo  que e l conductor U S  es alimentado con una 

aerial 1 . Esto da por resultado lo s  sigu ien tes nuevos estados 

de sa lid a ; 42=0, y después 30:0. Los conductores L30, 145 

y 1*34 i í ’i g .  2a) tienen una señal ig u a l a 0, y lo s  conductores 

546  y L35, una señal ig u a l a 1 .  Estos estados tien e por con- 

secuencia ¡¿ue todas la s  entradas del elemento Zbl4 sean ig u a l 

a 0 , en tanto <¿ue todos lo s  demás elementos Za y Zb tengan 

por lo  menos una entrada con el valor 1 . Esto promueve loa j 

s igu ien tes estados de sa lid a ; 2b l4=l -  Zbl4r 0 -  Z cl4; i  - P e l5¿ 

=0 -  40=1 , P e l4a l -  36=0 -  37-1 -  38SO. Gomo quiera que e l elel 

mentó P e l4 ha recib id o  la  sa lid a  1 ,  e l mecanismo de maniobra ! 

gradual se h a lla  en l a  p osición  14 , j

En el in sta n te  en q.ue e l in terru p tor de in -  | 

ducción alcanza e l talón E1 4 , l a  señal en e l conductor U S  1 

U‘ig .  2) cambia desde 1 a 0 . Esto promueve lo s  s igu ien tes nue­

vos estados de sa lid a ; 39=1 - 46a0 -  45a!, 30=1. Por consi- j 
gu ien te re su lta  Zbl4«0 ÍE ig . 2a ) . I



2 3 ."

5  CENTIMOS
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¿  O U ir- ^  líj

A1 sesu ir marchando la  cabina, y cuando e l 

m te n u p to r  ae inducción J3 sa le  de la  zona del talón F14 ó 

^13 ¿ F1Z, varía en forma ana'loga e l  estado de sa lid a  del 

elemento Zbl3 i  Zbl2 i  Z b ll ,  lo  cual l le v a  consigo un cambio 

4e es tado del elemento P el3 á Pe12 ¿ m  respectivam ente.

En el in stan te  en que e l elemento de p o si-  

oidn P e l l  rec ib e  la  sefial de sa lid a  1 , e l eleménte S b ll  

f í i g .  3) varía  su sa lid a  a 0 y , e l elemento S a l í .  a l .  ¿1 

mismo tiempo, l a  s a lid a  de Z o ll se vuelve ig u a l a 1 , y r e ­

su ltan  lo s  sigu ien tes nuevos estados de s a lid a : PgU.O -  

Mi=l - 51=0. Sin embargo e l  ascensor prosigue su marcha des­

cendente ya 4ue la  orden de marcha descendente permanece a l-  

macenada en e l elemento de memoria Effi-d (E ig . j a ) .

En el in stan te  en que la  vía  de deslizamien-| 

to 25 manipula a l in terru p tor de f in  de carrera ESd. se pro- ! 

dúos en e l conductor ISSd iM g . 2) una señal 0. Esto provoca | 

P a e l elemento 45 una s a lid a  1 y , por consiguiente, para I 

lo s  elementos 45 y 46, sendas sa lid a s  0 . Esto tiene por con- !

eouenc*a e l ,ue oodas la s  entradas de lo s  elementos 5b (P igJ 

2a) se conviertan en 0, lo  cual traspasa todas la s  unidades i 

zonales a l a  posioidn de s a lid a  para la  marcha ascendente, (

siempre 4ue esto no se haya llevado ya a cabo por e l u ,sarro-
l i o  normal del mando.

En e l in stan te  en que e l in terru p tor de in -  

d u cciín  re l le g a  a l  t a i f a  H 1  se convierte en 0 la  señal en
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a  conductor U S (F ig . 3. )  . domo quiera 4Ue la  sefial 4e ^  

H ía  del elemento 51 se con virtió  poco antea en 0, reeultan  

los siguientes nuevos estados de salid a: 52:1 -  5^0 l0 

que nace que deje de actuar el eleotrolma'n de encía va,Tiento 

W  U’l e - 4J • Besplls's resu lta  Fdb:o .  Fda=l, por lo  cual se 

interrumpe la  señal de mando para el tran sisto r ISd y deja 

de actu ar el contactar 3d. I!1 contacto a u x ilia r  E>d2 se abre 

y uaoe uue el freno B entre en funciones.

Cuando sq l le g a  a l lu gar de parada p rev isto  

se oonvierte en 0 l a s a lid a  del elemento 43 (F ig . 8) ,  En es­

ta p o s io ifo  de la  cabina, lo s  va leres de s a lid a  del elemen- I 

to en e l  lim itad or de maniobra gradual SB son lo s  sigu ien tes  i

3& 1  -  37=0 -  jB ri -  39: 0, - 40=0 - 41=0 .  42=1 .  45s0 .  4 S :i]

Sn el ejemplo que queda d escrito  se empleo 

00“  ffleoanisai0 maniobra gradual, uno con movimiento en dosj

direooiones opuestas, es decir que e l  citado mecanismo se ! 

« e v e  paso a paso con ayuda de señ ales, en una u otra d ireo - ¡ 

o i&  previamente determinada. Para otros f in e s , por ejemplo j 
para r e g is tr a r  la  frecuencia de ascensores,puede ser n eo esarii 

un mecanismo de maniobra gradual que se mueva paso a paso so-! 

lamente en una d irecció n , y que seguir se req u iera , retorne p eí 

ín d icam en te  a la  p o s io iín  de p a rtid a . Un ejemplo de un meoanis 

“  de maniobra gradual de esta o lase esta' expuesto en la s  i 
7 y 7a.



i Para mayor claridad, la  conexión de lo s

elementes de estes f ig u ^ s  se he d escrito  ten solo a, l0  aue 

se d iferen cia  de l a  oonesián de lo s  elementos análogos de 

la s  fig u ra s  3 y 3a . Pero pare e v ita r  confusiones, lo s  elemen­

tos análogos van p rovis tos de une c i f r a  indico ad ioion el 
1'.*

Como quiera que e l meoanismo de maniobra 

gradual segnín la s  f ig u ra s  7 y 7a ooneote intermitentemen­

te  sá lo  en un sentido del movimiento, delante de cada e le ­

mento de memoria M de la s  unidades tonales 2111 hasta 

2114 va in tercalad o  solamente un elemento, o sea e l ciernen- 

to 2a el cual dispone, por la  misma rasán, de un námerc de 

entradas disminuido en. 1 ,  Para poder l le v a r  e l meoanismo de 

maniobra gradual a la  posioián de p a rtid a , se sum inistra

‘  l0£ e lS “ e,,t0£ 24 “ * S0fial « p o s io iá n  1  a travás de 
un conductor Lfí. -gofe, c 0f;0i /

Sta seu a l* aGS°* sea la  ap lica ció n  del
mecanismo de maniobra .°Tadu«i nnnd .ra  oTaaual, puede em itirse, por ejem­
p lo  periódicam ente ñor nr i

* P° r Un r e l °3 de contactos o desde la  i
p o sic ió a  extrema. p 0r este  mot--;-™ , ' ¡'ur este  motivo, en e l lim itador de ma- i

«iobra « 1  SB1 en la  fig u ra  ? fa lta n  elefflffit03 ¿  i 
>1 y 38 de la  f ig u r a  2, y e l  elemento 141 ya n0 tlen e la  ¡ 

entrada dependiente del sentido del movimiento.
i

ia e g o , l a  primara entrada del elemento 139 I 
está  unida oon l a  s a lid a  del elemento 140, lttgar ^  !

d io p ositivo  oorreotor aue aotiía sobre e l elemento Se memo- I



r ía  liSB, e l elemento 1A.S del el n̂on-t-n ̂ ueA cemento de memoria MSB1 tien e
“ *  ooneotada a l conductor la .

Por ejemplo, e l  se  emplea / m odism o Se 

« « o b r a  gradual como contador, entonoea resu ltan  la s  a i-  

¿m entes funciones de maniobra. Las sa lid a s  de lo s  elemen­

tos en la  posición  de p artid a  son! 13OH y, por consiguien- 

te es Za=0, ZoTl -  ZdüO -  P e i n a  .  140=0 - 14 1a  - 142=0 .  

-1 ¿9=1 -  1 4S=0 -  14511 , -  P e lla  hasta P e l l5:0 .

Una señ al, p0r ejemplo prooedente de un 

transmisor de un ascensor, a trave's del conductor LJS1 t ie ­

ne como consecuencia lo s  sigu ien tes nuevos estados de L l i d a :  

139:0, 130=0 - Z a in a  .  zoiii=o .  « m a  . p ^ a so  - 140.1 ,

14110 , P e lia a . En el momento en aue desaparece la  señal en e l1

conductor I «  se  producen lo s  sigu ien tes nuevos estados de 1 
s a lid a : 142=1 .  145=0 .  1 4 & 1 , ^  ^  ^  ^  ^  ^

oamsmo de maniobra gradual sigue en forma análoga conectando

“  PaS° '” S °a ia  *  es llCTaat> •  »  P osición  de partida 
on el in stan te  en Eue aparece una señal 1  en el conductor m

lo s  conductores LP1U  a m i 5 pueden i r  conectador a un re -

grstrador de presión no representado, 4ue en In tervalos do

tiempo r e g is tr e  la  re sp e ctiv a  posición  del mecanismo de manió- 
bra ¡gradual. !

Para e v ita r  indeseables puntas de freouen- 1 

ota en una in sta la c ió n  de ascensor, en uno de lo s  conductores 

1Z Por ejemplo se  puede incorporar un d isp o sitiv o  de puntas
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de freohenoia para impedir tmp ei oc,mpeair age e l ascensor sobrepase en una

de u e ^ o  la  deseada íreotten<)la ae

„ „ , ^  °b3et0 del lnTSBt° se puede re a liz a r

“  0011 SyUÍa 46 0to03 « « « o c .  por a je n io
elementos "y" n0»t „  j

/  » 0 » n0" y de memoria.

I
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j  i*& presente Patente de Invención oonsta de

la s  sigu ien tes reivin d icacion es*

1 .  - Sistema de mando con mecanismo de manio­

bra gradual, e l cual tien e  elementos e stá tic o s  y en e l que 

actúan señales de una secuencia de señales producidas por d is-

j p o s itiv o s  transm isores, caracterizado porque la s  señ ales ac­

túan de ta l  modo en unidades zonales, que una señal cambie 

j lo s  valores de sa lid a  solamente de una unidad zonal, en donde 

lo s  valores de s a lid a  de oada unidad sonal tienen un estado 

antes de la  actuación de la  correspondiente señal, y e l otro

| estado después de esta aotuaoio'n.
! !

2 . - ¿sistema según lo  reivin d icad o en e l pun-l

|l to 1 ,  caracterizado porque la s  p ertin en tes sa lid a s  de l a  uni- :

dad zonal in flu en o ia b le  actúan sobre un elemento estático^
j

cuya sa lid a  in d ica  l a  posioión del mecanismo de maniobra gra- 

| dual.

¡j 3 *“ Sistema según lo  reivin d icad o en e l pun-:

| to 1 ,  caracterizado porque un lim itad or de maniobra gradual I
i

in flu id o  por la  señal del transmisor, por lo s  elementos de 

posición  y por l a  d irección  del movimiento, actúa de ta l mane-¡
j

ra sobre la s  unidades zonales que dicho mecanismo conecta un i 

paso solamente con una señal del transm isor.
i



4 .-  Sistema según lo  re iv in d icad o  en el 

punto 1 ,  caracterizad o porgue un lim itad or de maniobra gradual 

in flu id o  por la  señal del transmisor y por i os elementos de 

p o s lo lín , aotuan de t a l  modo sobre la s  unidades zonales que

dioho mecanismo ooneota un paso solamente con una señal del 
transm isor, I

¡

5„- Sistema segiín lo  reivin dicado en e l pun-l 

to 1 ,  caracterizado porgue cada unidad zonal se ooopone de i 

un elemento: de memoria con dos elementos p rein terca lad os, en j 
d o n ad la  primera entrada de lo s  dos elementos p re in te re a ú d o s , I 

e s/ tlu íd a  por l a  señal del transmisor, l a  segunda entrada p® 

e l elemento de memoria aoumulador del sentido del movimiento, 

l a  teroera entrada por e l lim itad or de maniobra gradual y l a  ’ 

cuarta entrada por una sa lid a  de l a  unidad aonal precedente o 

de la  S igu ien te , en donde l a  s a lid a  del elemento p r e in te r c a la -1 

4o va a parar a la  entrada de uno de los elementos y, l a  s a l í -  

da del elemento prein teroalado, a una de la s  entradas del otro 

elemento del elemento de memoria, mientras que la s  sa lid a s  de

lo s  dos elementos de este  demento de memoria actúan como en- I
tradas re c íp ro c a s . i

5 . -Sistem a según lo  reivin d icad o en e l pun­

to 1 ,  caracterizado porque oada unidad zonal se compone de un i 

elemento de memoria y de un elemento p rein teroalado, en donde i 
l a  primera entrada del demento preinteroalado es in flu id a  

P -nual a e l transmisor, la  segunda entrada por d  l im ita -
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4or de maniobra g r a ta .1  y , la  tercera p0_ ^

te l a  unidad zonal precedente, en donde la  s a lid a  del elemen­

to preinteroalado aotúa sobre una entrada de uno de lo s  e le ­

mentos, y una seííal de reposición  sobre una entrada del otro 

elemento del elemento de memoria, en cuyo caso la s  sa lid a s  de

IOS t a  elementos del elemento de memoria s irven  de entradas 
recíp roo as.

7 «- Sistema segiln lo  reivin d icad o en Ice. 

puntos 1  y 3. caracterizado porgue la s  sa lid a s  de lo s  elemen­

tos de p o sició n  i z a r e s  actúan sobre un elemento, ouya sa lid a  

alimenta a un elemento in flu id o  por uno de lo s  sentidos de 

d irección  acumulados, y lo s  elementos de posioión pares ac­

túan sobre un elemento, ouya s a lid a  alimenta a un elemento 

« f lu id o  por el otro sentido de movimiento acumulado, con lo  

aue la s  sa lid a s  de estos elementos actúan, por una p a rte , so­

bre un elemento in flu id o  por l a  señal del transmisor, ouya 

s a lid a  in flu y e  sobre uno de lo s  elementos de un elemento de 

memoria, y p0r otra sobre un elemento, cuya sa lid a  va unida ! 

a un elemento in flu en ciad o por la  s e t o  del transmisor, en 

donde su sa lid a  va a parar a l otro elemento del elemento de 

memoria, y la s  sa lid a s  de lo s  dos elementos basen la s  veces 

ae entradas recíp ro ca s, en donde la s  seriales de sa lid a  de le s  

dos elementos in fluyen  en la s  unidades zon ales,

8 ,-  Sistema según lo  reiaindioado en lo s  

puntos 1  y 4, caracterizad o porgue la s  sa lid a s  de lo s  sismen.



tos de p osición  pares actúan sobre un elemento, cuya s a lid a , 

por una p a rte , alimenta a un elemento, la  sa lid a  de e s te  e le ­

mento va unida a un elemento in flu id o  por la  señal del trans­

misor, y la  sa lid a  de este  elemento aotiía sobre uno de lo s  

elementos de un elemento de memoria, y por otra p arte  alimen- 

| ta a otro elemento in flu id o  por e l emisor, ouya sa lid a  aotóa

jj 80bre 61 otro demento del elemento de memoria, en donde la s  

sa lid a s  de ambos elementos sirven  de entradas reoíprooas, y

la s  señales de s a lid a  de los dos elementos in flu y en , en la s  
uni dad es z on ales.

)¡
9 »* Sistema segíín lo  reivindicado en lo s  

puntos 1 y 3, caracterizad o porgue la s  señ ales de dirección  

de aioviañento determinadas por el mando aotiían de ta l modo 

j  sobre un elemento de memoria, gue solamente un cambio de la  

|! d irección  del movimiento v a rié  la s  señales de sa lid a  del e le -

!j de fflemoria aue actúan sobre e l lim itad or de maniobra
;¡ gradual y la s  unidades zon ales.

1 0 .  -  Sistema segón lo  reivindicado en l o s

| PU” t0S 1  y 3 , ceraoterisado porque e x is te  un d isp o sitiv o  oo- | 

r re c to r  dependiente de l a d irección  del movimiento, cuyas se- j  
| flales de s a lid a  aotuan de ta l modo sobre la s  unidades sonales 

que estas vayan a la  posioion de s a lid a  correspondiente a l a

d irección  del movimiento:. j
i

1 1 .  - Sistema segón lo  reivin d icad o en lo s  j 
puntos 1 y 3, oaraoterizado porgue e x iste  un d isp o sitivo  de- j
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pendiente de l a  d irección  del movimiento, cuya señal de s a l i ­

da actúa de ta l  modo sobre el lim itad or de maniobra gradual, 

iue se anule su efecto  lim itad o r sobre la s  unidades zon ales.

1 2 .-  Sistema según lo  reivindicado en lo s  

p un tos 1 y 2, caracterizad o porque la  s a lid a  del elemento de 

posición  actúa sobre un elemento de señ ales.

1 5 •" Sistema según lo  reivin dicado en lo s  

puntos l  a 12 , caracterizad o porque aL elemento e s tá tic o  con* 

s is t e  en un tra n s is to r , en donde su emisor va a parar a masa, 

su co lecto r esta' aplicado a una alimentación negativa a tra - 

ve's de una r e s is te n c ia  y la s  entradas del elemento e stá tico  

actúan a través de re s is te n c ia s  sobre la  base del tra n s is to r .

1 4 ."  Sistema según lo  reivindicado en lo s

puntos 1 y 13 , caracterizado porque la s  entradas del elemento 

e stá tico  actúan sobre la  base del tra n sisto r a través de dio­

dos y de una r e s is te n c ia .

1 5 . -  Sistema según lo  reivindicado en los. 

puntos 1 y 13 , caracterizad o porque e l coieotor del tra n sis­

tor va conectado, a través de una lámpara de se ñ a l, al con- ¡ 

ductor de alim entación n egativo , ¡

1 6 .-  Sistema según lo  reivin dicado en lo s  i 

puntos 1 , 13 y 15 , caracterizado porque una re s is te n c ia  va 

conectada en p a ra le lo  con la  lámpara de señ al.

1 7 - “ Sistema de mando con mecanismo de ma- j 

niobra grad u al. !



c «x icxvj.ntaoa en la  pre-

* “ *• “ * y se  i lu s tr a  con lo s  p lM os lue .
la  misma se acompañan.

Conta «esta memoria le  tre in ta  y tres ho­

ja s  fo lia d a s  y e s c r ita s  a m^uina por una so la  oara.



P
1

2
 

__
__

__
__

_P
13

 
P

14
 

, 
P

15



Schweizerische Wagons-und

t



l
3ü

Schweizerische Wagons-und



*■

LF
k



LJ
S

LF
h

Scliweizerische Wagons-und
AufzUgefabri k A. G. s ie te  hojas hoja 5 a

Fíg. 3a

o
lO
_j



Schv/Qizerische Wagons-und
Aufzügafabrik l.G . s ie te  hojas hoja 5 a



L 
13

0 
L 

14
6 

L 
14

5

Schweizerische ';.:agons~und Aufzügafabrik A.G. 
____________ ' ______ s ie te  hojas hoja 7a


	Bibliographic data
	Description
	Claims
	Drawings



